THE FACTORY AUTOMATION COMPANY FANUG

Robot

Prezentarea generala a robotilor
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1 000/0 FAN U C Avantajele de care beneficiati

e peste 100 de modele diferite de roboti
FANUC ofera cea mai mare si mai diversificata gama de roboti din lume, pentru o o ini d an3 la 2.300 k
varietate de aplicatii si industrii. Robotii sunt componenta cheie - ganditi sa fie sarcinide pana (a ¢. 9
flexibili pentru specificatiile fiecarei aplicatii, se integreaza simplu in liniile de e raze de actiune de péné la 4.683 mm
automatizare si reprezinta solutia cea mai solicitata. y . o

e exploatare simpla
FANUC este cel mai mare producator global de automatizari pentru fabrici, cu e consum de energie optimizat
40 de ani de experientd in dezvoltarea tehnologiei robotice si clienti multumiti o

piese de schimb disponibile pe toata durata
de viata a produselor

in fiecare colt al globului.



Scenariile dificile de automatizare completa sunt foarte simple pentru noi:

Toti robotii, utilajele cu comanda numerica si masinile FANUC au platforma de comanda comuna.
Drept urmare, robotii folositi pentru incarcare si descarcare se pot integra cu usurinta in conceptele
tehnice pe care le utilizati. Conexiunea intre un utilaj si un robot se face simplu, prin interfata FANUC.
CNC-ul are ecrane pentru monitorizarea si comanda robotului si invers.

De asemenea, oferim solutii de retea robuste, care permit conectarea liniilor de productie
automate si a sistemelor de prelucrare.
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ROBOTUL ARTICULAT POTRIVIT

LR Mate | LR-10 | M-10 | M-20 | M-710 | M-800 | R-1000 | R-2000 | CR | CRX

CAPACITATE DE INCARCARE [KG] —>»

M-710iC 505 @

M-20iB 355 $

LR Mate 200iD

LR Mate 200iD 7H
LR Mate 200/D 7C
LR Mate 200iD.7WP
CR-T7iA

CRX-20iA L

LR Mate 14iA L
LR Mate 200iD 4SH CR-14iA L
LR Mate 200iD 4S

LR Mate 200iD 45C CRX-10iA

pm-100 Msgcmm M-10/D 12 [Dustproof)

@,

R-2000iC 270F (300kg option)

$R72000iC 270F

-€p-R-2000iC 240F

R-2000iC 220U
R-2000iC 210F
R-2000iC 210WE @

R-2000:D 210FH
R-2000iC 190S \CP

R-2000:D 165FH %R»ZOOU{C 165F

R-1000iA 130F
R-1000iA 120F-78
%RJUUO:‘A 100F @R-zoooin 100FH

R-1000:A 80H
R-10007A 80F

M-710iC 70
M-800iA 60

M-710iC 50
M-710iC'50E

M-710iC 70T B
m-7101C 507 -€P-

M-710iC 50H

@M»ﬂaz‘c 45M
M-20iD 35
CR358

M-20iD 25 CRX-25iA
M-20iD 25

Fond orae] M-20iB 25
(Food grade] 145078 25¢

@ M-710iC 20M

M-10iD 12

M-10iD 12 (Foad grade)

; LR Mate 200iD 7L
CR-4iA LR Mate 200D 7L @
CR-TIAL ;
! Q LR-10iA CRX-10iA L
CRX-5iA
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GASITI ROBOTUL ARTICULAT POTRIVIT
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Capacitate maxima

Seria LR Mate g’@ de inc3rcare

pe articulatie: 14 kg
A

Anvergura max.:
911 mm

Versiuni disponibile de roboti:

LR Mate 200iD/4SH 5 axe

LR Mate 200iD/4S Model standard

LR Mate 200iD/4SC Clean Room, Lubrifiant alimentar, Dry Room
LR Mate 200iD/7H 5 axe

LR Mate 200iD/7C Clean Room, Lubrifiant alimentar

LR Mate 200;D/7WP  Impermeabil

LR Mate 200:D Model standard

LR Mate 200iD/7L Model standard

LR Mate 200:D/7LC Clean Room, Lubrifiant alimentar

LR Mate 200iD/14L Model standard

LR Mate 200iD
|

Robot Controler Gama de miscare (°) Viteza maxim3 (°/s)"17 S Protectie
@ EPR
. " . Capacitate ;o =z 2 g2
Y Versiune Tipul carcasei maximide 55— B = Greutate Moment J4/  MomentJ5/  Moment Js/ £ % COP  priculatio s
S L incircare pe o E B8 E mecanica Inertia ) Inertia ) Inertia 5 g brat J3
Serie 3 TP o 02 S5 6 © o @ aticulatie = 8 BE (kg) n J2 3 s s J6 N 2 1B W U5 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) 52 standard/ star:dard/
= al e b .
g Sy SES55 sS85 = (kg) < 28 Sg  otonal kol
ez 88 8§ 8= S« Sm ’
LR Mate 200 iD  4SH . - o o - - 4 550 5 +£0.013* 19 360 230 402 240 720 - 460 460 520 560 1500 - 8.86/0.2 [ég;ggég] 0.5 P67 P67
LR Mate 200 iD 4S o - o ° - - 4 550 6 +0.01** 20 360 230 402 380 240 720 460 460 520 560 560 900 8.86/0.2 8.86/0.2 4.9/0.067 0.5 P67 P67
LR Mate 200 iD  4SC o - 4 550 6 +£0.013* 20 360 230 402 380 236 720 460 460 520 560 560 900 8.86/0.2 8.86/0.2 4.9/0.067 0.5 P67 P67
LR Mate 200 iD H . - o ° - - 7 717 5 +£0.018* 24 360 245 420 250 720 - 450 380 520 545 1500 - 16.6/0.47 [[‘505//[]0[]1456] - 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP69K
LR Mate 200 iD 7C . - o o - - 7 77 6  +£0.018* 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
LR Mate 200 D 7WP ° - - ° - - 7 717 6  +£0.018* 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP69IK
LR Mate 200 iD . - o o - - 7 77 6 +0.01** 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP6IK
LR Mate 200 iD 7L 3 - o o - - 7 91 6 +0.01** 27 360 245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP69IK
LR Mate 200 iD 7LC . - o o - - 7 9 6  +£0.018* 27 360 245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
LR Mate 200 iD  14L 3 - (e} ° - - 14 9 6 +0.01** 27 360 245 430 380 250 720 120 61 58 400 240 400 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP69IK
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software  *17) doar pentru LR Mate 200iD/14L: vitezd max. 500 mm/s ** Pe baza 1509283



Capacitate maxima

- - d nel
Seria LR-10 Bg ) demcircarepe o

gm Anvergura max.:
1101 mm

N

Versiuni disponibile de roboti:

LR-10iA/10 Model standard, Dry Room
LR-10iA/10
~N
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitezd maxima (°/s) S Protectie
@ 2=
i i R Capacitate 5 2 2%
Vi Tipul e L (&2 5 5
. ersiune ipul carcasei maximide | 5— |B| == Greutate Molment_ Ja/ Molment_ J5/ Molment_ J6/ ES Corp  Articulatie
S . @ incarcarepe 5 E c 8 E mecanica nertia ) nertia ) nertia ) 2P si
Serie 3 Tip @ 28 55 e @ @ artcuae £ S == (kg) N2 3 s 5 I8N 2 I3 s U5 6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) 5 g standard/ bratJ3
K] Se SE S8 525 = (k) < 2 & Sg  opfional standard/
ez 88 85 8= S« Sam © optional
LR-10 iAo 10 . - - . - 10/13% 1101 6 £0.01** 46 370 235 421 380 250 720 300 230 340 500 400 800 21.0/0.77 21.0/0.77 10.0/0.28 - IP67 IP67
@ standard O la cerere - indisponibil cu optiuni hardware si/sau software ~ *3] optional mod capacitate de incdrcare sporitd = max. 890mm spatiu de operare ** Pe baza 1509283
p (] i/ ] op 0 p p p
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Pachete educationale

10

CRX-5iA / CRX-10{A / CRX-10iA/L

Expertiza in domeniul roboticii pentru scoli si universitati

Toate competentele esentiale aflate intr-un pachet dedicat.

Conceput pentru studenti, acesta le permite tinerilor sa dobandeasca experienta de prima mana in programarea si operarea robotilor industriali de ultima ora.
Continutul pachetului este extrem de relevant pentru aplicatiile moderne din fabrica si contine tot ce au nevoie instructorii in scopuri didactice.



Capacitate maxima

Sel'ia M'10 g@ de Tncarcare

Anvergura max.:

; ; 2028 mm
pe articulatie: 16 kg
Versiuni disponibile de roboti:
M-10iD/8L, / 10L Model standard
M-10iD/12 Model standard
M-10iD/12 (Dustproof] Rezistent la praf
M-10iD/12 (Food grade]) Lubrifiant alimentar
M-10iD/16S Model standard
M-10iD/12
Robot Controler Gam3 de miscare (°) Viteza maxima (°/s) S Protectie
o 5y
i R f Capacitate = 2 2
Versiune Tipul carcasei pacit ® i} T Moment J4 / Moment J5/ Moment Jé/ ex i i
—_ = S Cor Articulatie
2 ° Tnmcaéi(—lcn;fedpee E’ £ *g 2 £ r:;ecgtnait; Inertia Inertia Inertia = -% P si
Serie 3 Tip - w8 25 0 & o oaticuatie := S 8E (ko) nooJ»2 1’ s s s N J2 13 s Je  (Nmkgmd  (Nm/kgmz) - (Nm/kgm?) E5  cndard/ bratJ3
5 s 2 £2 EE g% £ £ Ikg) < 3 k) ég optional stan_dard/
xx 88 85 8= 8« Sm optional
M-10 D 8L o -l -lolelo 8 2032 6 £0.03* 180 30700 235 455 380 [3620?32” [9;0‘]32” 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 P54 P67
M-10 D 10L o S R N S 10 1636 6 +0.03** 150 30(70) 235 455 380 w;jﬁm [9050‘;[921, 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65  IP67
M-10 D 12 . S I N S 12 1461 6 £002* 145 070 235 455 | 380 [3520?32” [9050‘]'[[321, 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54/IP65  IP67
M-10 D 1219 . -l -l ol elo 12 1461 6 +002* 145 3001 235 455 | 380 | 240 540 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P67 P67
M-10 D 1271 o -l ole o 12 1461 6 £002* 145 20700 235 455 380 [%ﬁﬁm [90504132” 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P65 P67
M-10 D 165 o -l -lolelo 16 1103 6 +002** 140 3070 235 340 380 [3620?32” [905532” 290 270 270 430 450 730 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54/IP5 P67
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *18) Rezistent la praf ~ *19) Industrie alimentard ~ *21) Gama extinsa cabluri externe ~ ** Pe baza 1509283
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Capacitate maxima

Sel'ia M'ZO g@ de Tncarcare

Anvergura max.:

. - 2272 mm
pe articulatie: 35 kg
Versiuni di ibile d boti:
ersiuni aisponipite de roboti:
i — M-20iD/12L Model standard
’ M-20iB/25 Complet inchis
M-20iB/25C Clean Room, Lubrifiant alimentar
M-20iB/35S Complet inchis
M-20iD/25 Model standard
M-20iD/25 (Food grade] Lubrifiant alimentar
M-20iD/35 Model standard
M-20iD/12L
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitezd maxim3 (°/s) S Protectie
o Sl
. ) g Capacitate =, s £ B2
. Versiune Tipul carcasei A g_ ‘_é E_ Greutate Molmentl Ji/ Molmentl J5/ Molment. Jo/ E % Corp  Articulatie
S . o incircarepe o E 8 E mecanicd nertia ) nertia ) nertia ) ge si
Serie 3 Tip - 62 S5 5 o o @ orticulatie £= S 8E (kg) N2 13 J s 6N w2 3 s gs  (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) E2  standard/ bratJ3
o Sa £E s E9£ £ (kg) < g & g% optional  standard/
ez &8 8% 82 S« 8m © optional
M20 D 12l o - - o e e 12 2272 6 £0.03* 250 oWl 260 475 400 AL SO 210 210 25 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65  IP&7
M20 B 25 o - - ol e o 25 1853 6 +002** 210 au0() 240 303 400 | 290 540 205 = 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 3112 1 P67 P67
M20 D 25 . - - o e|o 25 1831 6 +0.02%* 250 3070 260 458 40D [3620?'0'2” '9050‘]22” 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32012 1 IP54/IP65  IP67
M20 D 2579 . -l -l ol elo 25 1831 6 £002+ 250 070 260 458 40D [36208],“,2” [9050‘]&” 2100 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 P65 1P67
M-20 B 25C o - - ol el o 25 1853 6 £0.023** 210 000 240 303 400 290 540 205 = 205 260 415 415 830 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M20 B 355 . - -]e] o 35 1445 6 +002* 205 u0(3) 240 3015 400 | 260 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M20 D 35 . - - o e|o 35 1831 6 +0.03* 250 3070 260 458 40D [3620?'0'2” '9050‘]22” 180 180 200 350 | 350 | 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/15 1 IP54/IP65  IP67
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *19) Industrie alimentara ~ *21) Gama extinsa cabluri externe  ** Pe baza 1509283
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Capacitate maxima

Seria M-410 g@ de Tncarcare

Anvergura max.:

. ; 3143 mm
pe articulatie: 700 kg
Versiuni disponibile de roboti:
M-410iB/140H 5 axe
M-410iB/700 Model standard
M-410iC/110 Model standard
M-410iC/185, /315, /500 Model standard
M-410iC/185
~
Robot Controler Gam3 de miscare (°) Vitezd maxima (°/s) S Protectie
, , . i A 1
. Versiune Tipul carcasei riaaiia:-:;a(tji T g 2 Greutate Moment J4 / Moment J5 / Moment J¢ / BE Corp  Articulatie
c P D2E = 13 E i e Inertia Inertia Inertia =2 si
) S ) - incarcarepe g g § ® g mecanicd (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) gP s
Seie 3 Tip o o8 55 s s o oaticdae £- S B (k) N2 18 Uy J6 Ny 3 U s m/kgm m/kgm m/kgm §2 standard/ bratJ3
@ 2 ! @ h
g S _fgu £ -,% 5 _r% 2 _r% é (kg) < 2 & é 2 optional stanldard/
xa 3OS O3 O= O« Om optional
M-410 iB  140H 3 - - - ° o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 12 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 P54 P54
M-410 iC 110 . - - - . o 110 2403 4 +0.5 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 185 . - - - o o 185 3143 4 +0.5 1600133014 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 3 P54 P54
M-410 iC 315 3 - - - o o 315 3143 4 +0.5 16001330145 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 P54 P54
M-410 iC 500 ° - - - . o 500 3143 4 +0.5 2410(1910+5 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 P54 P54
M-410 iB 700 . - - - . o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 IP54 IP54
@ standard o la cerere - indisponibil ( ) cu optiuni hardware si/sau software  *4) Tip piedestal (cu controller)  *5) Tip baza compacta (fara controller)

13



Capacitate maxima

Sel'ia M'710 g@ de Tncarcare

Anvergura max.:

: - 3123 mm
pe articulatie: 70 kg
. . Versiuni disponibile de roboti:
A
M-710:C/12L Articulatie tubulara
M-710iC/20L Model standard
M-710iC/20M, /45M Model standard
‘W M-710iC/50S Model standard
g M-710iC/50H 5 axe
g .
! M-710iC/50, /70 Model standard
= M-710iC/50E Decalaj articulatie
M-710iC/50T, /70T Montaj suspendat
M-710iD/50M Model standard
M-710iD/50M
Robot Controler Gama de miscare (°) Viteza maxima (°/s) S Protectie
@ 2=
q ; R Capacitate £ 8 ° 2
Versiune Tipul carcasei S '_é E_ Greutate MomentJ4/  MomentJ5/  Moment J6/ g % Corp  Articulatie
2 L DE = T E L Inertia Inertia Inertia S 5 si
) E} ) 5 3 Incarcarepe ¢ £ 5§ & g mecanica (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) Eg :
Serie 3 T o w85 0 @ e | articuatie 2E£ & 8E (k) N2 13 U U5 6N 2 3 I s 9 9 9 52 standard/ bratJ3
) g =8 ! A
= &3 {% £ '{%E '(‘%% (gu (gu tkg) < % & § g optional stanldard/
xx OO0 O3 O= O« Om optional
M-710 iC  12L 3 - - o . o 12 3123 6 +£0.09** 540 360 225 434 400 380 720 180 180 180 400 430 630 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 2.5 IP54/IP67 IP67
M-710 iC  20L 3 o . o 20 3110 6 +£0.06** 540 360 225 432 400 280 900 175 175 180 350 360 600 39.2/0.88 39.2/0.88 19.6/0.25 25 IP54/IP67 1P67
M-710 iC  20M 3 - - o . o 20 2582 6  £0.06%* 530 360 225 435 400 280 900 175 175 180 350 360 600 39.2/0.88 39.2/0.88 19.6/0.25 25 IP54/IP67 P67
M-710 iC = 45M 3 - - o . o 45 2606 6 +0.06** 570 360 225 440 800 250 800 180 180 180 250 250 360 206/28 206/28 127/20 2.5 IP54/1P67 IP67
M-710 iC 505 . - - o . o 50 1359 6 +0.04** 545 360 169 376 720 250 720 175 175 175 250 250 355 206/28 206/28 127/11 25 IP54/IP67 P67
M-710 iC 50T 3 - - o ° o 50 19001 6 +0.07 410 *1) 261 491 720 250 720 *1) 175 175 250 250 355 206/28 206/28 127/11 25 IP54/IP67 P67
M-710 iC  50H . - - o . o 50 2003 5 +0.15 540 360 225 440 234 720 - 175 175 175 175 720 - 150/6.3 68/2.5 - 2.5 IP54/1P67 P67
M-710 iC 50 . - - o . o 50 2050 6 £0.03** 560 360 225 440 720 250 720 175 175 175 250 250 355 206/28 206/28 127/11 25 IP54/IP67 1P67
M-710 iC ~ 50E 3 - - o . o 50 2050 6 +0.07 560 360 225 440 720 380 720 175 175 175 250 240 340 206/28 176/10.8 98/3.3 25 IP54 P67
M-710 iC 70T . - - o . o 70 900" 6 +0.07 410 *1) 261 491 720 250 720 *1) 120 120 225 225 225 294/28 294/28 147/11 2.5 IP54/1P67 P67
M-710 iC 70 o - - o . o 70 2050 6 £0.04** 560 360 225 440 720 250 720 160 120 120 225 225 225 294/28 294/28 147/11 25 IP54/IP67 P67
M-710 iD 50M 3 - - o . o 50 2606 6 +0.06 600 370 225 440 800 250 800 180 180 180 260 260 370 215/30 215/30 130/20 25 IP54/IP67 P67
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *1)in functie de specificatiile sinei ~ ** Pe baza 1509283
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Capacitate maxima <
Anvergura max.:

-
_800 g’ de incarcare pe
Seria M g ) deincarcare p 2040 mm
articulatie: 60 kg
Versiuni disponibile de roboti:
M-800iA/60 Model cu rigiditate sporitd
M-800iA/60
N
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitez& maxima (°/s) o Protectie
Versiune Tipul carcasei Capacitate | o % % g E
° P maximide 5— © =— Greutate Moment J4/  MomentJ5/  Moment J6/ EB= Corp  Articulatie
S J incircare pe o E T B8 E mecanic3 Inertia 5 Inertia 5 Inertia 5 2P si
Serie 3 T - o8 55 e o o oatcise £- O 2= (kg) J1 2 J3 U5 J6 N s I3 Jh U5 b (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) S g standard/ bratJ3
2 Sy SEBE B2 85§ & (kg) < 3 & S o optional  standard/
ez 33 8% 82 S« Sm o® optional
M-800 iA 60 . - - - . o 60 2040 6 +£0.03** 820 370 225 340 720 250 720 150 150 150 260 260 400 210/30 210/30 130/20 2,5 - -
@ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni hardware si/sau software ~ ** Pe baza 1509283
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Capacitate maxima

Sel'ia M'900 g@ de Tncarcare pe

Anvergura max.:

. ; 3704 mm
articulatie: 700 kg
Versiuni disponibile de roboti:
i
M-900iB/280 Model cu rigiditate superioara
M-900iB/360E, /700E Model standard
M-900iB/280L, /330L,/400L  Model standard
M-900iB/700E
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitezd maxima (°/s) 5 Protectie
[ ==
. . a Capacitate =, T2 e
. Versiune Tipul carcasei ol g_ Le“ E_ Greutate Molmem_ Ja/ Molmentv J5/ Molment. J6/ % % Corp  Articulatie
5 P incircarepe  § E c g E mecanic3 nertia ) nertia ) nertia ) g si
Serie 3 Tip - 0% S5 5 o o oarticulaie £t 3 8E (kg) a2 13 My 6N s 3 Jh oI5 s (Nm/kgm? (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) 9  standard/ bratJ3
5 2 o £ E_ -EE’ _g% £ £ (kg) < g 8 §§ optional stan_dard/
cz S8 85 8= S« Sm optional
M-900 iB 280 o - - - . o 280 2655 6 +0.1%* 1700 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110 180 1960/260 (460)  1960/260 (460)  1050/160 (360) 3 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  280L o - - - . o 280 3103 6 +0.1%* 1600 370 151 224 720 250 720 110 105 100 125 125 205 1700/215 (340) ~ 1700/215 (340) 950/140 (260) 3 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  330L o - - - . o 330 3203 6 +0.1%* 1780 370 151 164 720 250 720 100 85 85 90 85 165 2205/340 2205/340 1200/220 3 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  360E o - - - . o 360 2655 6 +0.1%* 1540 370 151 224 720 250 720 100 105 100 110 110 180 2330/500 2330/500 1280/360 3] IP54 /IP56 P67
M-900 iB  400L ° - - - - o 400 3704 6 +0.1%* 3150 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160 3400/1098 3400/1098 1725/444 5 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  700E o - - - - . 700 2832 6 +0.1%* 3040 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160 5000/1098 5000/1098 2800/444 5 IP54 /IP56 P67
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software  ** Pe baza 1509283
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Capacitate maxima Anvergurd max.:

ia M-1000 fg ) deincs
eria - 8 de incarcare pe 3253
. . mm
articulatie: 1000 kg
Versiuni disponibile de roboti:
M-1000/A Model standard
M-1000iA
A
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitezd maxim3 (°/s) S Protectie
(] ==
Versiune Tipul carcasei Capacitate | o s £ Moment J4/  MomentJ5/  Moment Jé/ T3 -
° maximide S— © Z=— Greutate . . . ES Corp  Articulatie
P oDE = &€ Lo Inertia Inertia Inertia =2 f
S PO incarcarepe g £ S © ¢ mecanica (Nm/kam?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) EP &
Serie ‘% Tip & % o5 © @ o @ articulate z— O &= (kg) N J2 J3 Jb J5 J6 N J2 J3 Jb J5 J6 m/kgm m/kgm m/kgm > % standard/  brat J3
= = o = ’ [ .
2 83 —gg '—,%}B —,%% -é -é [kg) < % -2 § 2 optional  standard/
xx SO O3 0= S« Sm optional
M-1000 iA o - - - ° o 1000 3253 6 +0.1%* 5300 330 145 260 720 240 720 60 50 50 70 70 85 8800/1750 8800/1750 5800/840 8 IP54 P67
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software ~ ** Pe baza 1509283
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Seria M-2000

M-20007A/1700L

Robot
[}
S
Serie ®
Q
>
M-2000 iA
M-2000 iA
M-2000 iA
M-2000 iA

18

Tip

900L
1200

1700L
2300

Versiune

R-30iB
Plus

Controler

Tipul carcasei

- @
C T .

©® ©S ®© ©

S cC Cgq C

8 E 88 8+ o

"o o% ©f ©

00O O3 O= O
- - .
- - .
- - - .

Cabina

o

o

o

Capacitate
maxima de
incarcare pe
articulatie
(kg)

900
1200 (1350
1700
2300

Anvergura
(mm)

4683
3734
4683
3734

Versiuni disponibile de roboti:

ie

Capacitate maxima
de incdrcare pe
articulatie: 2300 kg

Anvergura max.:
4683 mm

M-2000:A/900L, /1700L

Model standard

M-2000:A/1200, /2300

Model standard

Axe controlate

Repetabilitate
(mm)

+0.18**
+0.18**
+0.27**
+0.18**

Greutate
mecanica
(kg)

9600
8600
12500
11000

J1

330
330
330
330

J2

160
160
160
160

Gama de miscare (°)

J3 Ja
165 720
165 720
165 720
165 720

J5

240
240
240
240

Jé

720
720
720
720

N

45
45
20
20

Vitezd maxima (°/s)

J2

30
30(25)
14
14

J3

30
30
14
14

J4 J5
50 50
50 50
18 18
18 18
@ standard

Moment J4 / Moment J5 /
Inertia Inertia

14 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
70 14700/2989 14700/2989
70 14700/2989 14700/2989
40 29400/7500 29400/7500
40 29400/7500 29400/7500
O la cerere - indisponibil

Moment J6 /
Inertia
(Nm/kgm?)

4900/2195
4900/2195
8820/5500
8820/5500

[ ) cu optiuni hardware si/sau software

o Protectie
T 2
< N
ES Corp Artlct.!lape
= si
5 2 standard/  bratJ3
o optional  standard/
o® optional
8 IP54/IP56 P67
8 IP54/IP56 P67
8 IP54/IP56 P67
8 IP54/IP56 1P67

** Pe baza 1509283



Capacitate maxima

Sel'ia R'1 000 g@ de Tncarcare pe

Anvergura max.:

: - 2230 mm
articulatie: 130 kg
Versiuni disponibile de roboti:
R-1000iA/80H 5 axe
R-1000:A/80F, /100F Model standard
R-1000iA/120F-7B 7 axe
R-1000iA/130F Model standard
R-1000/A
Robot Controler Gam3 de miscare (°) Vitezd maxima (°/s) S Protectie
@ 2=
; . A Capacitate - 52
. Versiune Tipul carcasei oEriTE e c_ LEU 2 Greutate Moment J4/ MomentJ5/  Moment J6/ g % Corp  Articulatie
S ® incircarepe S E £ JE mecanic Inertia Inertia Inertia ER-) si
Serie @ Tip o 03125l 0 | | @ | articulsie | £ | 8| 8E (kg) N J2 18 s J6 I o J2 3 s s g8 g7 (Nm/kgm? o (Nm/kgm?) o (Nm/kgm?) £ g standard/ bratJ3
> = =% = 4 [ i
] S _r% E _% 5 _{gﬂ 2 _% _(gu (kg) < 2 K § 2 optional stan_dard/
xd SS O3 0= O« Om optional
R-1000 /A  80H o - - o ° o 80 2230 5 +0.03* 610 360 245 215 20 720 - - 185 180 180 180 500 - - -/48 -/25 - 25 IP54/IP55 P67
R-1000 iA  80F 3 - - o ° o 80 2230 6 +0.03** 620 360 245 360 720 250 720 - 170 140 160 230 230 350 - 380/30 380/30 200/20 25 IP54 /IP56 1P&7
R-1000 /A 100F 3 - - o . o 100 2230 6 +£0.03** 665 360 245 360 720 250 720 - 130 110 120 170 170 250 - 690/57 690/57 260/32 25 IP54 /IP56 P67
R-1000 A 120F-7B 3 - - o 3 o 120 2230 7 +£0.03** 790 360 200 385 720 250 720 225 130 110 120 170 170 250 130 800/71 800/71 360/38 25 IP54 /IP56 P67
R-1000 A  130F o - - o o o 130 2230 6 +0.03** 675 360 245 360 720 250 720 - 130 110 120 170 170 250 - 800/71 800/71 360/38 3] IP54 /IP56 P67
@ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni hardware si/sau software ~ ** Pe baza 1509283
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Seria R-2000

R-2000/D/210FH

Serie

R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000

20

Robot

Versiune

Tip

100P
100FH
125L
165F
165FH
165R
190S
210F
210FH
210L
210WE
210R
220U
240F
270F
270R

Controler

Versiune

g 3

8, £EE
cz 88 8
° - -
° - -
° R R
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -
° - -

exterior
Cabina
Mate

Tipul carcasei

Cabina
A

Cabina

o

Capacitate
maxima de
ncarcare pe
articulatie
(kg)

100
100
125
165
165
165
190
210
210
210
210
210
220
240
270
270

Anvergura
(mm)

3540
2605
3100
2655
2605
3095
2040
2655
2605
3100
2450
3095
2518
2655
2655
3095

ie

Capacitate maxima

de Tncarcare pe

articulatie: 270 kg

Versiuni disponibile de roboti:

Anvergura max.:
3540 mm

R-2000:C/100P

Montaj pe rastel

R-2000iC/125L, /210L

Model standard

R-2000:D/100FH, /165FH,/210FH

Articulatie tubulara

R-2000iC/220U

Montaj inversat

R-2000iC/165F, /210F, /240F, 270F

Model standard

R-2000iC/165R, /210R, /270R

Montaj tip rastel

R-2000iC/190S

Model de mare precizie

R-2000iC/210WE Impermeabil
Gama de miscare (°) Vitezd maxima (°/s)

[}

5 2

e E—= Greutate

= 38 E .

S ®Ef mecanic3

o o= (kg) I J2 J3 J4 J5 Jb J1 J2 J3 J4 J5

2 &

6 +0.05*%* 1470 370 200 375 720 250 720 120 100 15 140 140

6 +0.05%* 1150 370 140 234 420 250 420 105 130 130 200 160

6 +0.05%* 1115 370 136 301 720 250 720 130 115 125 180 180

6 +0.05%* 1090 370 136 312 720 250 720 130 115 125 180 180

6 +£0.05%* 1130 370 140 234 420 250 420 130 110 15 175 170

6 +0.05%* 1370 370 200 375 720 250 720 15 110 125 180 180

6 +£0.03** 1120 370 210 340 720 250 720 105 90 145 120 120

6 +0.05%* 1090 370 136 312 720 250 720 120 105 110 140 140

6 +0.05*%* 1130 370 140 234 420 250 420 120 90 100 140 130

6 +0.05%* 1350 370 136 301 720 250 720 105 90 85 120 120

6 +0.1%* 1180 330 141 318 720 250 720 95 85 95 120 120

6 +0.05%* 1370 370 200 375 720 250 720 105 100 110 140 140

6 +0.05*%* 1020 370 136 312 720 250 720 120 85 110 140 140

6 +0.05%* 1090 370 136 312 720 250 720 15 90 105 130 130

6 +£0.05%* 1320 370 136 312 720 250 720 105 90 85 120 120

6 +£0.05%* 1590 370 200 375 720 250 720 105 85 85 120 120
@ standard

Moment J4 / Moment J5/
Inertia Inertia

16 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2)
210 1000/227 1000/227
300 850/90 850/90
260 710/72 710/72
260 940/120 940/120
280 1000/122 1000/122
260 940/89 940/89
200 1200/200 1200/200
220 1360/225.4 1360/225.4
220 1380/228 1380/228
200 1700/320 1700/320
190 1333/141.1 1333/141.1
220 1360/147 1360/147
220 1360/147 1360/147
210 1400/250 1400/250
200 1730/320 1730/320
200 1730/320 1730/320
O la cerere - indisponibil

Moment J6 /
Inertia
(Nm/kgm2)

706/196
450/50
355/40

490/100

620/100
490/46

630/180

735/196
735/196
900/230

706/78.4
735/82
735/82
800/200
900/230
900/230

Consumul mediu
de energie (Kw)

25
3

[ ) cu optiuni hardware si/sau software

Protectie
Corp Articulatie
standard/ br:;I J3
optional  standard/
optional
IP54 IP67
IP54 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 P67
IP54 /IP56 IP67
IP54 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 IP67
IP54 /IP56 IP67
P67 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 P67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67

** Pe baza 1509283



ie

Capacitate maxima de
ncarcare pe articu-
latie: 35 (50) kg (*20)

Anvergura max.:
1889 mm

Versiuni disponibile de roboti:
CR-4iA Model standard
CRX-5iA Model standard
CR-7iA Model standard
CR-T7iA/L Model standard
CRX-10iA Model standard
CRX-10iA/L Model standard
CR-14iA/L Model standard
CR-15iA Model standard
CRX-20iA/L Model standard
CRX-25iA Model standard
CR-35iB Model standard
CR-35iB
CRX-10iA/L
Robot Controler Gam3 de miscare (°) Viteza maxima (°/s) 2 S Protectie
° EP
i " f Capacitate 5 02 i B
. Versiune Tipul carcasei T ’%E LE" E_ Greutate .'g g Molrnenttl Ja/ Molmenttl J5/ Molmenttl J6/ E % Corp  Articulatie
S @ L. o incircarepe 5 ¢ E B E mecanici S E ( nera ( nera nera = §l
Serie 3 Tip @ S .8%°g o o |articuste =£ 8 8E Ikg) N J2 I3 U5 J6 N J2 I3 s U5 6 5 Nm/kgm?) Nm/kgm?)  (Nm/kgm?) 52 standard/ bratJ3
- = a (258 2212 12 |2 kg) < ¢ g z £ o optional  standard/
> QIS E BE|82ag|a |3 9 3~ >3 88 g .
e S 386 88 8= S« Sm e optional
CR-4 iA o - - o o - - 4 550 6 +0.01% 48 3030 150 354 380 200 720 1000 (*7) 8.86/02 8.86/02 4.9/0.067 0.5 P67 P67
CRX-5 iA ° ° - - - 5 994 6  +£0.03** 25 400 360 635 380 360 450 150 150 180 225 225 225 1000 "1 19.0/0.77 15.4/0.50 6.7/0.10 0.3 IP67 IP67
CR-7 iA o - - o o - - 7 717 6 +0.01% 53 3030 166 374 380 240 720 1000 (*7) 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-7 iA L o - - o ° - - 7 91 6 +0.01** 55 330 166 383 380 240 720 1000 I*7) 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CRX-10 iA o o - - - - - 10 1249 6 +0.04** 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 1000 (11 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 03 P67 P67
CRX-10 iA L ° ° - - - - - 10 1418 6 +0.04** 40 360 360 540 380 360 450 120 120 180 180 180 180 1000 11 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.3 P67 P67
CR-14 iA L o - . - - 14 9ntI 6 £0.01% 55 3030 166 383 380 240 720 500 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 0.5 P67 P67
CR-15 iA . = = = = L) = 15 1441 6 +0.02** 255 340 180 312 380 280 900 800/15000°8) 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P54 P67
CRX-20 iA L o o - - - - - 20 1418 6 +0.04** 41 360 360 540 380 360 450 80 80 120 112 90 112 1000 70.0/4.00 64.0/4.00 30.0/2.00 0.4 P67 P67
CRX-25 iA ° o - - - - - 25/30 (*20) 1889 6  +0.05** 135 360 360 540 380 360 450 80 80 120 180 180 180 1000 "1V 100.0/4.70 74.0/4.00 32.0/2.00 0.4 P67 P67
CR-35 iB o - - - - o o 35/500°200 1831 6 £0.03** 375 370 215 338 400 280 900 750 (') 110/4 110/4 60.0/1.5 1 P54 P67
@ standard O la cerere - indisponibil  *7) Este necesar sa setati o vitezd de miscare in functie de evaluarea riscului sistemului, luand in considerare interferentele din zona *8) max. viteza carteziand 800 mm/sec (1500 mm/sec cand este monitorizat3 siguranta)

*9) 911mm (capacitate de incarcare < 12kg) - 820 mm [capacitate de incarcare 212kg)  *10) In timpul miscarilor pe distante scurte, este posibil ca viteza s& nu atinga valoarea maxima declaratd ~ *11) 2000 mm/s la viteza ridicatd  * 20) Actualizarea software ** Pe baza 1509283
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Seria M-1

N

M-1iA/0.5A
Y

Robot

[

S

Serie B
]

>

M-1 iA
M-1 iA
M-1 iA
M-1 iA
M-1 iA
M-1 iA

Tip

H
0.55
0.5A
THL
0.55L
0.5AL

Versiune

R-30iB
Plus

Cabina

Controler

Compact

Tipul carcasei

Cabina de
exterior
Cabina
Mate

Cabina

Cabina

Capacitate
maxima de
incércare pe
articulatie
(kg)

05 (1)
0.5 (1)

05 (1)
05 (1)

Anvergura
(mm)

280
280
280
420
420
420

ie

Capacitate maxima
de Tncarcare
pe articulatie: 1 kg

420 mm

Versiuni disponibile de roboti:

Anvergura max.:

M-1iA/1H 3 axe
M-1iA/0.5S 4 axe
M-1iA/0.5A 6 axe
M-1iA/THL 3 axe
M-1iA/0.55L 4 axe
M-1iA/0.5AL 6 axe
Gama de miscare (°) Viteza maxima (°/s)

[}
5 g
e == Greutate
= 8 € .o
S ®¢g mecanica
o Q= (kg) I J2 J3 J4 J5 J6 J1 J2 J3 J4
g &
<
3 £002 18112 280 x 100 (*13) - - - - - - -
4 +0.02 20(*12) 280 x 100 (*13) 720 - - - - - 3000
6 +0.02 23(*12) 280100 (*13) 720 300 720 - - - 1440
3 003 2112 420 150 (*13) - - - - - - -
4 £0.03 23112 9 420 x 150 (*13) 720 - - - - - 3000
6 +0.03 26 *12) 8420 x 150 (13) 720 300 720 - - - 1440

@ standard O la cerere - indisponibil () cu optiuni hardware si/sau software

J5 Jé
1440 1440
1440 1440

*12) cu suport

Moment J5/
Inertia
(Nm/kgm2)

Moment J4 /
Inertia
(Nm/kgm2)

*14)
*14)
*14)
*14)
*14)
*14)

*13) @ in mm pe inaltime in mm

Moment J6 /
Inertia
(Nm/kgm2)

2=
82
s
EY
S c
gm
O(‘D
U'U

Protectie
Corp Articulatie
si
standard/  brat J3
optional  standard/
optional
1P20 1P20
1P20 1P20
1P20 1P20
1P20 1P20
1P20 1P20
1P20 1P20

*14) a se consulta diagrama de incarcare a articulatiei
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Seria M-2

M-2iA/3S

Serie

M-2
M-2
M-2
M-2
M-2
M-2

24

Robot

Versiune

Tip

3S
3A

3AL
6H
6HL

Versiune

R-30iB
Plus

Controler

Cabina
Compact

Tipul carcasei

e o Cabinade
exterior

Cabina
°  Mate

o

o

Cabina

o

Cabina

Capacitate
maxima de
incarcare pe
articulatie
(kg)

o~ o0 W W W W

(mm)

Anvergura

800
1130
1130

800
1130

Versiuni disponibile de roboti:

ie

Capacitate maxima
de incarcare
pe articulatie: 6 kg

Anvergura max.:
1130 mm

M-2iA/3S 4 axe
M-2iA/3SL 4 axe
M-2iA/3A 6 axe
M-2iA/3AL 6 axe
M-2iA/6H 3 axe
M-2iA/6HL 3 axe
Gama de miscare (°) Vitezd maxima (°/s)

R
E’ '(_‘; _ Greutate
g @ E mecanica
s} o= (kg) J1 J2 J3 J4 J5 Jé N J2 J3 J4 J5 J6
2 &
4 0.1 120 800 x 300 (*13) 720 - - - - - 3500 -
6 +0.1 140 800 x 300 (*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700
4 +0.1 120 51130 x 400 (*13) 720 - - - - - 3500 -
6 +0.1 140 #1130 x 400 (*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700
3 £01 115 800 x 300 (*13) - - - - - - - -
3 £0. 115 21130 x 400 (*13) - - - - - - - -

@ standard O la cerere indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software

Moment J4 /

Moment J5/
Inertia Inertia

(Nm/kgm2) (Nm/kgm2)

*14)
*14)
*14)
*14)
*14)
*14)

*13) @ in mm pe inaltime in mm

S Protectie
g3
Moment J6 / e Corp  Articulatie
Inertia =sg si
(Nm/kgm?) g 2 standard/ bratJ3
co optional  standard/
o~ optional
2.5 1P67/IP69K IP69K
2.5 1P&67/1P69K IP69K
25 1P67/1P69K IP69K
2.5 1P67/1P69K IP69K
2.5 1P67/IP69K IP69K
2.5 1P&67/IP69K IP69K

*14) a se consulta diagrama de incdrcare a articulatiei



Seria M-3

M-3iA/6S

Serie

M-3
M-3
M-3

Robot

Versiune

Tip

6S
6A
12H

Versiune

R-30iB
Plus

Cabina

Controler

Tipul carcasei

e @
©| O o
gleS| o
£L Lo
£ 88 o+
o % ©®
O Vv O=
L] o
o L) o
= () o

Cabina

Cabina

Capacitate
maxima de
ncarcare pe
articulatie
(kg)

6(8)
6
12

Anvergura
(mm)

1350
1350
1350

Capacitate maxima
g de incarcare
pe articulatie: 12 kg

Anvergura max.:
1350 mm

Versiuni disponibile de roboti:

M-3iA/65 4 axe
M-3iA/6A 6 axe
M-3iA/12H 3 axe
Gama de miscare (°) Viteza maxima (°/s)

@
-— [
5 &
S g _ Greutate Moment J&/ Moment_JS/ Moment_Jé/
2 3 E mecanica Inertia , Inertia , Inertia ,
g g= (kg) N2 3 s 6N s 3 I s (Nm/kgm? (Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
g &
<
4 +0.1 160 ¢ 1350 x 500 (*13! 720 - - - - - 4000 - - *14)
6 £0. 175 9 1350 x 500 (*13) 720 300 720 - - - 4000 2000 2000 *14)
3 £01 155 @ 1350 x 500 (*13) - - - - - - - - - *14)

@ standard ola cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *13) @ in mm pe inaltime in mm

Consumul mediu
de energie (Kw)

Protectie
Corp Articulatie
si
standard/  brat J3
optional  standard/
optional
P67 P67
P67 P67
P67 P67

*14) a se consulta diagrama de incarcare a articulatiei

25



Seria DR-3

DR-3iB/8L

Robot

Serie

DR-3 iB
DR-3 iB

26

(mm)

Anvergura

Versiune
R-30iB
Plus
Cabina
Compact
Cabina de
exterior
Cabina
Mate
Cabina
Cabina

Capacitate maxima

de Tncarcare
® . : 1600 mm
pe articulatie: 8 kg
Versiuni disponibile de roboti:
DR-3iB/é Inoxidabil
DR-3iB/8L 4 axe
Gama de miscare (°) Vitezd maxima (°/s)
E jo]
= 2
§ L‘:E — Greutate
c B E mecanic3
o 2= (kg) J1 J2 J3 J4 J5 J6 N J2 J3 J4 J5
2 ¢
4 £0.03** 250 2 1200 x 450 (*13) 720 - - 174 -
4 +0.03** 170 1600 x 500 (*13) 720 - - 10000 2000 -
@ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni de hardware si/sau software

Anvergura max.:

Consumul mediu
de energie (Kw)

R
[ ]

*13) diametru in mm pentru inaltime in mm

Protectie

Corp Articulatie
si
standard/  brat J3
optional  standard/

optional
1P69K IP69K
IP69K IP69K

*14) rconsultati diagrama de incarcare articulatie



Roboti SCARA

SR-3iA

Serie

SR-3
SR-3
SR-3
SR-3
SR-6
SR-6
SR-6
SR-12

SR-20

Robot

Versiune

Tip

Versiune

R-30iB
Plus

Controler

Cabina
Compact

Tipul carcasei

Cabina de
exterior
Cabina
Mate

Cabina

Cabina

Capacitate
maxima de
ncércare pe
articulatie
(kg)

o o o0 W W W W

20

Anvergura
(mm)

400
400
350
400
650
650
650

900

1100

g@ de incarcare

Capacitate maxima

pe articulatie: 20 kg

Versiuni disponibile de roboti:

Anvergura max.:
1100 mm

SR-3iA Model standard
SR-3iA/C Clean Room, Lubrifiant alimentar
SR-3iA/U Montaj inversat
SR-3iA/H 3 axe
SR-6iA Model standard
SR-6iA/C Clean Room, Lubrifiant alimentar
SR-6iA/H 3 axe
SR-12iA Model standard, Dry Room
SR-207A Model standard, Dry Room

Repetabilitate (mm) Gama de miscare (°)
(9]
k]
° Greutate
c mecanic3
S N J2 J3 J4 k) n J2 J3 J4
3
4 +0.01 +0.01 +0.01 +0.004° 19 284 290 200mm ' 1400
4 £0.01 +0.01 £0.01  £0.004° 21 284 290 200mm* 1400
4 £001 £0.01 £0.01 | £0.004° 27 450 450 140 1440
3 +0.01 +0.01 +0.01 17 284 290 200mm 16 -
4 +0.01 +0.01 +0.01  +0.004° 30 296 300  210mm”'® 1400
4 £0.01 +0.01 £0.01 | +0.004° 32 296 300 210mm*é 1400
3 £001 £0.01 £0.01 28 296 300 210mm’ -
4 £0015 0015  +001  +0.005° 53 290 290  AS0mm 1400
4 £002 £0.02 001 | +0.005° 64 290 290 450mm 4709

optional 300 mm

Vitezd maxima (°/s)

n J2
720 780
720 780
610 840
720 780
440 700
440 700
440 700
440 510
400 500
@ standard

J3

1800 mm/s
1800 mm/s
1500 mm/s
1800 mm/s
2000 mm/s
2000 mm/s
2000 mm/s

2800 mm/s

2800 mm/s

O la cerere

[ TT Y —

Moment

J& /[ Inertia Tril;)riaagg(ree

(Nm/ R

n ) maxima
kgm?) (N)
3000 --/0.06 150
3000 --/0.06 150
3000 --/0.06 150
- - 150
2500 --/0.12 200
2500 --/0.12 200
- - 200
2500 --/0.30 250
1700 --/0.45 250

- indisponibil

Consumul mediu
de energie (Kw)

o
N
2]

0.25
0.25
0.25
0.35
0.35
0.35

0.45

0.45

Protectie

Corp
standard/
optional

1P20
IP54
1P20
1P20
1P20
IP54
1P20

P20/
IP65

P20/
IP65

(') cu optiuni hardware si/sau software

Articulatie si
brat J3
standard/
optional

1P20
P54
1P20
1P20
1P20
IP54
1P20

IP20/1P65

1P20/1P65

*16) axaz
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GASIT

800

700

600

500

400

300

200

100

28

1500

CAPACITATE DE INCARCARE [KG] —>

1600

1700

1800

1900

M-710iC 50H

¢

2000

2100

ROBOTUL DE PALETIZARE POTRIVIT

R-1000iA 80H

¢

2200

2300

M-410iC 110

¢

2400

2500

2600

R-2000:B.100H

@

2700

2800

M-410iB.700

&

M-410iC 500

M-410iC 315

M-410iC 185

e

M-410iB 140H

ANVERGURA [mm] —>

2900 3000 3100 3200

3300

3400

3500



Roboti de paletizare

Versiuni disponibile de roboti:

M-710iC/50H 5 axe
R-1000iA/80H 5 axe
M-410iC/110 Model standard
M-410iB/140H 5 axe
M-410iB/700 Model standard

M-410iC/185, /315, /500 Model standard

M-410iC/110

R-1000:A/80H

Seria M-410
Robot Controler Gama de miscare (°) Viteza maxima (°/s) S Protectie
@ EPs
A ; R Capacitate £ 8 ° 2
Versiune Tipul carcasei SR '_g E_ Greutate MomentJ4/  MomentJ5/  Moment J6/ g % Corp  Articulatie
2 L DE = T E o Inertia Inertia Inertia 52 i
. 5 ) - incarcarepe g £ S @© ¢ mecanica (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) ED El
Serie F Tip @ 02 S5 o @ o articulaie 2= 8 BE (kg) | 2 3 J s J6 N 2 1B s 6 m/kgm m/kgm m/kgm 52 standard/ bratJ3
foa] E 28 ! p
2 gé’ % £ ,‘(gug ‘f%% ,‘(% ,‘(% (kg) < 3 & § 2 optional stanldard/
xd OO0 O3 O= O« Om optional
M-710 iC  50H . - - o . o 50 2003 5 +0.15 540 360 225 440 234 720 - 175 175 175 175 720 - 150/6.3 68/2.5 - 2.5 IP54/IP67 P67
R-1000 iA 80H ° = = . o 80 2230 5  +0.03** 610 360 245 215 20 720 - 185 180 180 180 500 - -/48 -/25 - 2.5 IP54 /IP56 IP67
M-410 iC 110 . - - - ° o 110 2403 4 +0.2 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 1 IP54 P67
M-410 iB  140H . - - - . o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 112 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 IP54 IP54
M-410 iC 185 ° = = = . o 185 3143 4 +0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 8 IP54 IP54
M-410 iC 315 . - - - . o 315 3143 4 +0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 500 ° = = = . o 500 3143 4 +0.5 2410(1910) 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 IP54 IP54
M-410 iB 700 . - - - . o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 IP54 IP54
@ standard O la cerere - indisponibil () cu optiuni hardware si/sau software ** Pe baza 1509283
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GASIT]

40
35

30

CAPACITATE DE INCARCARE [KG] —>

o = N W B~ 0o N

30

ARC Mate 50iD

ROBOT SUDARE CU ARC ELECTRIC

ARC Mate 120iD 35

@

ARC Mate 120iD

QS‘CRx-zsiA

ARC Mate 120iC M-710iC 20L
‘CRX-ZO:‘A L
Q}ARC Mate 100iD 16S
ARC Mate 100iC 12 ARC Mate 120iC12L M-710iC 12L

% @ARC Mate 100iD @ @
ARC Mate 100iC 125 ARC Mate 120:D 12L

CRX—1UiA‘ ‘

@ARC Mate 100D 10L
CRX-10iA L ARC Mate 100iC 8L

ARC Mate 50iD 7L @ARC Mate 100iD 8L

@*ARC Mate 100iC 7L

ANVERGURA [mm] >

1500 2000 2500 3000 3500

Seria Arc Mate 50....... Pagina 31

.

>
5

Seria Arc Mate 100....... Pagina 31
-
[]
E
Seria Arc Mate 120....... Pagina 31

SeriaM-710............. Pagina 32

SeriaCRX............... Pagina 32



Roboti pentru sudare cu arc electric

Versiuni disponibile de roboti:
ARC Mate 50iD Model standard
ARC Mate 50iD/7L Model standard
ARC Mate 100iD Model standard
ARC Mate 100:D/8L, / 10L Model standard
ARC Mate 100iD/16S Model standard
. ARC Mate 120iD Model standard
Seria ARC Mate 100
»  ARC Mate 120iD/12L Model standard
- ARC Mate 120iD/35 Model standard
-
Seria ARC Mate 50
N
Seria ARC Mate 120
| 4
Robot Controler Gama de miscare (°) Vitez& maxima (°/s) S Protectie
Versiune Tipul carcasei Capacitate .o % % EE
o p maximide S5— B = Greutate Moment Ja/ Moment Js/ Moment J6/ £X Corp Articulatie
2 PN DE = B E o Inertia Inertia Inertia =S5 si
; 2 G incarcarepe g g 5 2 E mecanica [Nm/kgm?) [Nm/kgm?) [Nm/kgm?) Eg y
Seie 3 TP g 2B 55 e o o oatiusie £ 8 2E (ko) N2 )’ s s s N 2 1’ U5 s Sg  standard/ bratJ3
g Sa £g 55 S £ £ (kg) < SR S o optional  standard/
aE 83 8% 82 8« 8o < o® optional
ARC Mate 50 | iD . - [=Tol=1-= 7 M7 6 0018 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 05 IP&T/IP63K IP6T/IP69K
ARCMate50 iD 7L . -] e -] - 7 91 6 0018 27 360 245 430 | 380 250 720 370 310 410 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 05 IP&T/IP6SK IP6T/IP69K
ARC Mate 100 iD 8L . - = ® 0 @ 8 2032 6 £0.03* 180 wowo 235 455 380 00 ST 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 IP54 P67
ARC Mate 100 iD  10L . -l -] ole]|o 10 1436 6 +003% 150 sown 235 455 380 M0 S0 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 P54 P67
ARCMate 100 iD 165 . - = ® © @ 16 03 ¢ so00% 140 w0 235 455 380 0 MO, 290 270 200 430 450 730 20090 260/090 11.0/030 1 P54 P67
ARC Mate 100 | iD . -l ole|o 12 1441 6 £002%* 145 wown 235 455 380 o0 S0 260 260 260 430 450 720 26.0/090 26.0/0.90 11.0/0.30 1 PS4 P67
ARCMate 120 iD  12L . -l ole|o 12 272 ¢ o0 20 wown 260 458 400 (20 S0 210 210 25 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARCMate 120 iD 35 . - = o © @ 35 1831 4 4003+ 20 sown 260 458 400 20 S0, 180 180 200 350 350 400 1100/40 110.0/4.0 60.0/1.5 1 P54 P67
ARC Mate 120 iD . o lelo 25 1831 6 +002* 250 w00 260 458 400 S0 MO 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32012 1 P54 157
@ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *21) Gama extinsa cabluri externe  ** Pe baza 1509283
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Roboti pentru sudare cu arc electric

i S Versiuni disponibile de roboti:
' . M-710iC/12L Model standard
B
. r{ M-710iC/20L Model standard
: b CRX-10iA Model standard
-
- 1 i .
M-710iC/12L . CRX-10iA/L Model standard
CRX-20iA/L Model standard
CRX-25iA Model standard
| CRX-10iA/L J
S ’
o ’ ™
"
/"/
- {-"//
e ”
e
L
. .—
M-710iC/20L
Robot Controler Gam3 de miscare (°) Vitezd maxima (°/s) 2 S Protectie
9] Sl
- q . Capacitate -] TS5 s 2
. Versiune Tipul carcasei ma?(imé e c_ L; E_ Greutate Sg Moment J4/ ~ MomentJ5/  Moment Jé/ g % Corp  Articulatie
S “ ® incircarepe S E E JE mecanica = E Inertia Inertia Inertia ER:) si
Serie 3 Tip - 2 o850 o o oaticuate 2 E g ZE (kg) S22 B w5 s N J2 B U U5 6 Bom (Nm/kgm?)  (Nm/kgm2) ~ (Nm/kgm?) £ £ standard/ bratJ3
k] Sa = |§€ EE _g% £ £ (kg) < 3 & £ se optional stanldard/
T S 88 85 8= S« S £ e optional
M-710 iC 12L o - - - o o o 12 3123 6 +£0.09** 540 360 225 434 400 380 720 180 180 180 400 430 @ 630 - 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 2.5 IP54/1P67 P67
M-710 iC  20L ° - - - o ° o 20 3110 6 £0.11** 540 360 225 432 400 280 900 175 175 180 350 360 @ 600 - 39.2/0.88 39.2/0.88 19.6/0.25 25 IP54/IP67 P67
CRX-10 iA o o - - - - - 10 1249 6 +0.04** 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 1000 (11 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 P67
CRX-10 iA L o 3 - - - - - 10 1418 6 +0.04** 40 360 360 540 380 360 450 120 120 180 180 180 180 100011 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 P67
CRX-20 iA L ° o - - - - - 20 1418 6 +0.04** 41 360 360 540 380 360 450 80 80 120 112 90 112 1000 70.0/4.00 64.0/4.00 30.0/2.00 0.4 P67 P67
CRX-25  iA . e - - - - - 2530020 1889 & +0.05* 135 360 360 540 380 360 450 80 80 120 180 180 180 1000'"  100.0/4.70 74.0/4.00 32.0/2.00 1P47 1P47
@ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni hardware si/sau software ~ *11) 2000 mm/s la vitezd ridicatd ~ * 20) Actualizarea software ~ ** Pe baza 1509283
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N

Roboti de vopsire

Seria P-40

Seria P-250 Seria P-350
Robot Controler
Versiune Tipul carcasei Capacitate
2 maxima de
) 5 ) o ncarcare pe
serie g T @ 08 °6 g @© @ articulatie
2 S s2lcTicgls | S (kal
SERN S5l Sl a5 s | B g
o OO v O O Om
Paint Mate 200 iA 5L ° - _ ° ~ - 5
P-40 iA ° R _ O B 5
P-50 B 10L ° - - ° - - 10
P-250 iB 15 ° = - ° ~ 15
P-350  iA 45 D - - - Te - 45
P-1000 iA ° - _ ° _ 15
Opener
P-35 iA o T o T - T el - o
P-20 B *22 o S N S e
P-20 B *23 ° - = - ° - 27-36
@ standard O la cerere

34

P-1000 Series

jo]
o ©
2 £
2E §
< 3

<
892 6
1300 6
1800 6
2800 6
2606 6
2896 7
4318 5
1125 3
1475 3
- indisponibil

Seria P-50

Repetabilitate
(mm)

() cu optiuni hardware si/sau software

Greutate mecanica
(kg)

G g oW =,
& 0 D=9
RS S Ko

716
190
200

4

J1

340
360
320
320
360
220

220
350
350

Versiuni disponibile de roboti:

Paint Mate 200iA/5L Model standard
P-20iB Opener

P-35iA Model standard
P-40iA Model standard
P-50iB/10L Brat lung
P-250iB/15 Model standard
P-350iA/45 Model standard
P-1000:A Model standard

Gama de miscare (°)

J2 J3 J4 J5

230 373 380 240

255 423 380 240

240 404 1080 1080
280 330 1080 1080
225 440 800 250

150 240 145 1440
370 590 270 360

280  *24

300 *24

Jé

720
720
1080
1080
800
1440

J7

1440

a

270
220
140
160
180
125

75

*15) Cat. certificatd ATEX Grupul Il 2G si 2D

Viteza maxima (°/s)

J2 J3 J4 J5

270 270 450 450
190 240 450 450
140 160 375 430
160 160 375 430
180 180 250 250
125 120 120 200
100 100 50 50

Jé

720
720
545
545
300
200

*22) Brat de legatur3 interior 550 mm

Moment J4/ Moment J5/ Moment J6/ Moment J7/

Inertia Inertia Inertia Inertia
j7  (Nm/kgm?)  (Nm/kgm?)  (Nm/kgm?)  (Nm/kgm?)
11.9/0.3 11.9/0.3 6.7/0.1
11.9/0.3 11.9/0.3 6.7/0.1
43.35/1.954  36.86/1.413  4.90/0.025
65/3 55/2.1 11.5/0.35
206/28 206/28 127/20
200 65/3.0 55/2.1 11.5/0.35

Consumul mediu
de energie (Kw)

SASNS
o o o1

ol
o1 >

3.5

3.5
35
3.5

*23) Brat de legdturd interior 900 mm  *24) Ax3 liniard 385 mm

Protectie

Corp Articulatie
si
brat J3
standard/
optional

standard/
optional

*15)
*15)
*15)
*15)
*15)
*15)

*15)

*15)
*15)

** Pe baza 1509283



Controler R-30:B Plus

. Mini Plus - Cabina Mate extern
410 x 277 x 370 mm —i- ' : 370x200x 350 mm

=1

Cabina Compact
440 x 85 x 260 mm

Controlerul R-30iB Plus este standardul FANUC pentru
cresterea inteligenta a productivitatii.

Controlerul R-30iB Plus este standardul FANUC pentru productivitate sporita.

0 noua generatie de tehnologii avansate este integrata in echipamentele FANUC
si peste 250 de functii software reprezinta cheia performantei robotilor in ceea
ce priveste timpii de ciclu, viteza, acuratetea si siguranta.

Tablourile de control sunt disponibile in diferite variante de cabine pentru a oferi
solutii flexibile si avantajoase ca pret.

! CabinaB

Cabina Mate
470 x 400 x 322 mm

—
o
= "
. e

] sar=. W

ITEE] |

|

Avantajele de care beneficiati:

e CPU de inalta performanta si placa de bazd cu memorie sporita

e design compact si usor de depozitat

* operare facila cu iPendant Touch inteligent

e conexiuni flexibile cu 0 gama larga de magistrale de comunicare si de securitate
e compatibilitate cu functiile inteligente iRvision, fortd, verificari interferente etc.
e sistem de diagnosticare prin functia integrata iRDiagnostics

* randament energetic optimizat si regenerare de energie

e ciclu scurtat de transmitere de semnale

e interfata noua pentru camera video si sistem de cabluri simplificat pentru functia
vizuala

e retea de Tnaltd viteza si USB performant pentru transmiterea de date si backup rapid
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iPendant Touch

FANUC iPendant Touch este usor si are design ergonomic. Este prevazut cu
o interfata grafica de programare intuitiva ;HMI, prietenoasa, destinata atat
programatorilor, cat si operatorilor de la fata locului.

Avantajele de care beneficiati:

e capacitate de programare si proces avansat cu o singura interfata de
utilizator

* eficientd imbunatatita prin facilitarea configurarii si intretinerii sistemului

e personalizare usoara a ecranelor HTML definite de utilizator

e grafica 4D pentru a vizualiza setarile, zonele de siguranta si traseul robotului
e mai multe informatii furnizate folosind afisajul multi-ferestre

e configurarea / modificarea iRVision prin iPendant

* respecta standardele de siguranta industrialad
iHMI cu aspect similar la toate produsele FANUC
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Tableta TP

Avand un ecran mare cu functie tactila, tableta Teach Pendant (TP) a fost
proiectata pentru o programare intuitiva. Functia drag & drop permite
programare facila si rapida a unei aplicatii.

Avantaje:

* conform standardelor de siguranta industriala (buton de oprire de urgenta,
comutator de trei pozitii, rezistenta la soc, protectie impotriva prafului si a apei)

¢ doua interfete disponibile:

Noua interfata pentru utilizator Interfata jPendant

Interfata intuitiva pentru incepatori Aceeasi interfata cu iPendant Touch
cu un accent pe functii simple pentru inclusiv specificatii complete,
operare usoara asigurand o tranzitie lina de la

iPendant traditional la Tableta TP

e suport si carlig optional disponibile
e creare de pagini si pictograme pentru a configura si utiliza cu
usurinta robotul si perifericele datorita Plugin Mechanism

Interfata noua utilizator Interfata iPendant



ACCESORII SI FUNCTII INTELIGENTE ORIGINALE FANUC

INTELIGENTA

iRVision

Sistem de detectare vizuala FANUC integrat, unic,
de tip .plug & play” (2D, 2'2D, 3D, harta 3D) -
flexibilitate Tmbunatatita pentru sortarea unor
produse stationare oarecare. De asemenea, este
compatibil cu software-ul de simulare ROBOGUIDE.

Force Sensors (Senzori de forta)

Senzorul de fortd integrat FANUC asigura ,.simtul
atingerii” pentru un control extrem de fin al fortei,
util Tn instalatiile de asamblare, debavurare si
multe altele.

MISCARE

Axe auxiliare integrate

Pachete de axe auxiliare standardizate si cuprinzatoare,
complet integrate - pana la 72 de axe, pentru
utilizarea facild in solutii cu axe externe (unitate de
sine de robot, manipulator personalizat etc.).

Controlul vibratiilor

Tmbunattirea timpilor de ciclu prin optimizarea
parcurgerii traseului folosind un senzor
accelerometru dedicat pentru a suprima vibratiile
uneltei In timpul miscarilor robotului.

38

iRPickTool (Urmarire vizuala a liniei)
Gestionarea cozilor de piese, complet integrata in
controlerul robotului, pentru compatibilitate completa
cu urmarirea pe transportoarele mobile. Combinatie
cu FANUC iRVision integrat cu iRPickTool, pentru
flexibilitate superioara la sortarea unor produse
oarecare de pe transportorul mobil.

3D Vision Sensor (Senzor de viziune 3D)
Sistem de detectare vizuala 3D integrat, unic, de mare
viteza pentru preluarea componentelor de orice fel din
recipiente si pentru depaletizare.

Multi-arm (Multibrat)

Pentru miscari complexe sau serii de miscari
coordonate ale robotului, comandate de un singur
controler.

Functii de miscare

Instructiuni si ecrane dedicate cu functii exclusive
pentru a optimiza miscarea robotului dvs. si pentru a
simplifica programarea si configurarea.

iRCalibration

iRCalibration asigura diferite functii de service,

prin intermediul functiilor iRVision, pentru a simplifica
configurarea si reconfigurarea robotului, reglarea
UFrame si UTool, deplasarea cadrului si setarea de
perechi coordonate (configurarea precisa si facila a
robotilor si/sau sistemelor de pozitionare coordonate).

Functii de INTELIGENTA

Functii dedicate cu instructiuni, interfete, ecran
si functii exclusive, care permit simplificarea si
standardizarea programarii, a configurarii si a
exploatarii robotului.

Sisteme de pozitionare

0 gama larga de sisteme de pozitionare integrate
FANUC - solutia ideala pentru coordonarea miscarilor
si a manipularii pieselor de prelucrat.

Ghidaj manual

Accesoriul pentru ghidaj manual permite pozitionarea
robotului prin simpla impingere a manerului montat
pe articulatia robotului. Se poate folosi pentru
manipularea si mutarea obiectelor si se memoreaza
rapid de catre robot.

%>



SIGURANTA

Siguranta miscarilor

Siguranta cu verificare dubla (Dual Check Safety,
DCS] pentru verificarea riguroasa a a pozitiei si a
vitezei robotului in zone tridimensionale predefinite -
siguranta imbunatatita pentru operatori,

utilaje si periferice.

INTERFETE

I/E digitale

Recunoastere reciproca facila intre robot si alte
periferice folosind comunicatiile digitale prin
interfetele de intrare/iesire.

CONFORT

iPendant Touch

Telecomanda iPendant Touch are un design atractiv,
este dotatd cu interfata intuitiva iHMI si permite
programarea mai rapida si mai simpla prin utilizarea
pictogramelor de functii disponibile pe ecranul tactil
al aplicatiilor HMI.

Aparatoare de impact

Detectorul de coliziuni de mare sensibilitate

(High Sensitive Collision Detection, HSCD) reduce
la minimum pagubele in cazul unei coliziuni si
optimizeaza timpii de ciclu si consumul de energie
in urma utilizarii identificarii sarcinii utile.

Magistrala de date

Configurarea mai rapida a recunoasterii reciproce
folosind 0 gama larga de standarde de magistrale
de cdmp (Profibus, Modbus, Devicenet, Profinet,
Ethernet etc.).

ROBOGUIDE

Software de simulare pentru programare offline,
configurarea simpld a celulei de roboti si studii de
fezabilitate, cu o imensa biblioteca de instrumente
de simulare.

Functii de siguranta

Functii dedicate cu instructiuni, interfete, ecran

si functii exclusive, care permit simplificarea si
standardizarea programarii, a configurarii si a
exploatarii robotului. Conectarea usoara prin functia
de magistrala de securitate (DeviceNet Safety,
EtherNet/IP Safety, PROFINET Safety).

Functii de interfata

Functii dedicate cu instructiuni, interfete, ecran
si functii exclusive, care permit simplificarea si
standardizarea programarii, a configurarii si a
exploatarii robotului.

Functii de aplicatie

Functii dedicate cu instructiuni, interfete, ecran
si functii exclusive, care permit simplificarea si
standardizarea programarii, a configurarii si a
exploatarii robotului.

v
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CONTACTATI BIROUL FANUC LOCAL!
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iRVision - 1i invatam pe roboti sa vada

iRVision este sistemul unic de detectare vizuald complet integrat in roboti care
le permite sa vada in zonele proceselor de productie pentru o reactie mai rapida,
inteligenta si precisa.

2D vision

Detectarea obiectelor
pozitionate in acelasi plan
(XY.R)

40

2'2D vision

Detectarea obiectelor
pozitionate in doud sau mai
multe planuri (X,Y,Z,R)

3D Vision Sensor

Detectarea

obiectelor conform hartii
3D (proiectia

luminii structurate)
(X.Y,ZW,P,R]

Tehnologia de tip "Plug and Play"

dispozitive externe sau conectarea unor componente suplimentare (de

‘ iRVision este complet integrat in roboti, nu necesita interfatare cu

iRPickTool

Detectarea obiectelor pe
transportorul mobil (X,

Y, R]. Atat camera video
cat si senzorul 3DV pot fi
folosite pentru detectarea
vizuala

Utilizare eficienta
Solutia se instaleaza rapid fiind prevazuta cu o descriere clara a fiecarui
pas si poate sustine aplicatii personalizate.

Simulare facila
Toate modelele iRVision sunt sustinute de softul de simulare
ROBOGUIDE.

iRCalibration

Functiile iRCalibration

sunt menite sa usureze
configurarea initiala in
vederea unei integrari

rapide

ex. PC-uri, monitoare) pentru configurare si operare.

iRVision Weld Tip Inspec-
tion / iRTorchMate

Ofera suport in detectia si
controlul uzurii optice



ZDT (Zero Down Time)

Tmbun3tateste durata de viats a
robotului si consumul de energie

Detecteaza anomaliile pentru a
elimina defectarile robotului

A il

Verifica istoricul de
functionare a robotului pentru
a detecta defectele

Posibilitatea de a verifica starea
si informatii despre robot local
sau de la distanta

Optimizeaza programare

Diagnosticare inteligenta pentru roboti

O defectiune a robotului poate cauza un timp semnificativ de intrerupere
a sistemului. FANUC Zero Down Time este o solutie loT conceputa pentru
a elimina oprirea neprevazuta a productiei si imbunatatirea performantei
robotului FANUC. ZDT colecteaza si analizeaza date pentru a urmari
sanatatea generald a fiecarui robot si cerintele de Tntretinere in timpul
productiei. Toate informatiile pot fi gestionat central pe un server si pot

fi trimise in timp real la distanta catre dispozitive precum
smartphone-urile. ZDT ofera notificari timpurii in cazul in care se
actioneaza necesare pentru a preveni un timp neasteptat.

Ofera informatii in timp real despre:

¢ Diagnosticare reductor mecanic de stare, monitorizare cuplu motor,
inregistrare servo alarm3 etc.

¢ Trasabilitatea sanatatii procesului pentru sudarea cu arc si sudarea
in puncte, inregistrarea sudurilor esuate, trasabilitate pentru rezultatele
de detectare iRVision.

¢ Informatii despre erorile de stare ale sistemului, utilizarea memoriei,
CPU siincarcarea retelei etc.

¢ Timp de schimbare a lubrifiantului de intretinere, timpul de inlocuire
baterie, lubrifierea bucselor de echilibrare etc.

Sporirea productivitatii prin:

» Detectarea in avans a potentialelor probleme cu echipamentele
inainte ca opririle sa se produca

 Analiza avansata si raportare in vederea optimizarii utilizarii
echipamentelor in arii precum:
- notificari de mentenanta in vederea extinderii duratei de viatd

a echipamentelor.
- recomandari privind actiuni care duc la extinderea duratei de viata a
robotului, reduc durata de ciclu de productie si consumul de energie.

e Servicii de suport tehnic pentru sporirea productivitatii si a gradului
de satisfactie a clientului.



FANUC ROBOGUIDE
SIMULARE DE ROBOT
A\IN3D

INTELIGENT

FANUC ROBOGUIDE este un software pentru PC care
simuleaza atat miscarile robotului, cat si comenzile de
aplicatie, reducand semnificativ timpul necesar crearii
noilor cai de miscare. Pentru a reduce la minim
influentele asupra productiei, activitatile de proiectare,
testare si modificare a celulelor se pot realiza in intregime
offline. Se pot importa modele 3D pentru a putea vizualiza
realist situatia efectiva.

De asemenea, bogata biblioteca de componente CAD a
software-ului permite selectarea si modificarea pieselor si
a dimensiunilor in functie de necesitati. Proiectat pentru
utilizare intuitiva si extrem de usoara, ROBOGUIDE are
cerinte de instruire minime. De asemenea, ofera
instrumente dedicate pentru instalatii concrete.

Evaluarea celulelor si a timpilor
de ciclu

Pentru a asigura un design optim
al celulelor, ROBOGUIDE va
permite sa modelati celulele si

sa alegeti cel mai potrivit robot
pentru instalatie si configuratie.
Un controler virtual intern permite
calcularea si validarea timpilor

de ciclu, intr-o maniera rapida si

' precisa.
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Economisiti timp cu posibilitatile
de preprogramare

ROBOGUIDE va permite sa
preprogramati robotii Tnainte

de a-i instala intr-o celuld, dar
si sa vizualizati si sa confirmati

traiectoriile robotilor si parametrii

Dual Check Safety (DCS) Thainte
de a descarca programele pe
robotul real.

Configurarea si testarea
sistemelor complexe

Sabloanele disponibile in
ROBOGUIDE faciliteaza
configurarea axelor auxiliare,

a sistemelor de pozitionare si

a utilajelor multigrup.
Functionarea acestora poate

fi testatd pentru a confirma timpii
de ciclu, incdrcarea si puterea.



A

SIMULAREA CELULEI ROBOTICE FARA OPRIREA PRODUCTIEI

Depanare rapida si cu costuri mici

Incércarea unui backup incremental sau imagine in
ROBOGUIDE faciliteaza reproducerea si rezolvarea

erorilor.

Functie de verificare a intregului proces

Simulatorul de roboti contine un pachet complet de
instrumente de verificare a proceselor, inclusiv de

validare a miscarilor, a executiei si a timpilor de ciclu,
precum si de detectare a coliziunilor.

Imbunététire fara oprirea productiei
Imbunatatirea si depanarea se pot face
simultan cu productia, fara riscul opririi acesteia.

De la design la confirmare - interfata precisa si instrumente specifice

Prin arhiva CAD disponibila, aveti acces complet la roboti, masini unelte si scule FANUC. Functia de simulare contine un pachet complet de verificare de proces, precum miscare,
validarea ciclului, detectarea si evitarea coliziunilor.

ChamferingPRO

Navigator pas cu pas,
care va permite

sa generati si sa simulati
automat programele de debavurare.
Pentru a genera traseele de
debavurare, faceti clic pe liniile de
debavurat in datele CAD 3D.

PalletPRO

Face posibil intregul
proces de creare,

“ depanare si testare offline
a instalatiei de paletlzare Datele
create cu PalletPRO pot fi descarcate
in controlerul robotului real cu
software-ul PalletTool.

N

N
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HandlingPRO

Puteti simula si testa
procese de manipulare a
materialelor si puteti face
studll de fezabilitate pentru aplicatiile
de robotica, eliminand necesitatea de
a construi fizic un prototip de celula si
de a suporta cheltuielile aferente.

WeldPRO

Simuleaza procesul de
sudura cu arc in 3D.
Comandat de un controler
virtual de robot FANUC, WeldPRO se
bazeaza pe cele mai precise
instrumente de instruire de program
si pe informatii despre timpii de ciclu
disponibile in orice pachet de
simulare.

PaintPRO

Solutie grafica de
programare offline,

care simplifica programa-
rea traseului in robot si dezvoltarea
procesului de vopsire. Contine functii
speciale pentru configurarea
volumului pistolului de vopsit,
dimensiunea jetului, suprapunerile,
modelul de miscari, viteza de vopsire
si temporizarea declansarii pistolului.

iRPickPRO

Cel mai recent plugin
FANUC pentru
instrumentul de

A programare offline ROBOGUIDE.

Cu ajutorul acestuia, utilizatorii pot
simula aplicatii de selectare si
amplasare la viteze mari. iRPickPRO
se poate descarca ulterior in
controlerul robotului real,

cu software-ul iRPickPRO.

OLPCPRO

4 FET Software de creare
P a programelor pentru
N _ﬂIEEEEI robot, care permite
dezvoltarea si revizuirea
programelelor de tip KAREL
si Teach Pendant.

Testati ROBOGUIDE acum!

Bazati-va pe experienta FANUC de
peste 16 ani in simularile ROBOGUIDE
3D permanent imbunatatit si
actualizat. Contactati cel mai apropiat
sediu FANUC pentru a testa personal
acest program.
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PUNCTELE NOASTRE
FORTE: SERVICE SI SUPORT

WA ALY
i )

Piese de schimb

de la producator de echipamente
originale
* Piese de schimb pentru toata durata de viata
e Expedieri de piese de schimb in toatd lumea
e Centru European de Reparatii
e Verificari si comenzi online
e Stocuri de urgenta
e Stocuri comune de piese de schimb
e Stocuri de piese in consignatie

[{%@Service

adaptat nevoilor dvs.

* Hotline disponibil

e 0 echipa de asistenta tehnica si service
pregatita pentru interventie

e Diagnoza si mentenanta preventiva pentru
o durata de viata extinsa a echipamentelor
FANUC

e Contracte de colaborare pentru asistenta
tehnica si service pentru toate tipurile de
echipamente FANUC




UNDE AVETI
NEVOIE DE NOI,
ACOLO SUNTEM

e Mentenanta pe durata de viata a robotului
e Downtime minim
e Disponibilitate in intreaga lume

Service First=

Fiabil, previzibil, usor de reparat

FANUC Academy Romania

Cursuri de formare pentru optimizarea eficientei

e Training pentru produse si software FANUC

* Sala de formare echipata

* Posibilitate de training la sediul clientului (la cerere)
e Formatori FANUC

e Certificat de participare pentru cursanti
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SERII DE ROBOT!
Versiune
Type
Yersiuneade  R-30iB Puus
o
L .
=l Cabina Compact
(@]
E Cabina de exterior
Z .
S Cabina Mate
©  CabinaA
Cabina B
Capacitate maxima de
ncarcare pe articulatie (kg)
Anvergura (mm)
Axe controlate
Repetabilitate (mm)
Greutate mecanica (kg)
o J
(W]
e 52
<
O J3
Q\
= J4
L
(] J5
<T
> J6
<
S E1
— J1
n
-~
OB J2
<T
> J3
é J4
=
< J5
i
= J6
= E1

Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2)

Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2)

Moment Jé /Inertia (Nm/kgm2)

Consumul
mediu de energie (Kw)

w Corp

5 standard/optional

5

o Articulatie si brat J3

& standard/optional
46

550

+0.013**

360
230
402
240
720

460
460
520
560
1500

8.86/02

4.0/0.046 (5.5/0.083)

0.5

P67

1P67

4S

20
360
230
402
380
240
720

460
460
520
560
560
900

8.86/02

8.86/02

4.9/0.067

0.5

P67

IP67

Lo - l_lr
¥
. =
4SC 7H
. .
o o
. .
4 7
550 717
6 5
+0.013** +0.018**
20 24
360 360
230 245
402 420
380 250
236 720
720 -
460 450
460 380
520 520
560 545
560 1500
900 -
8.86/02 16.6/0.47
4.0/0.046
8.86/02 (5.5/0.15)
4.9/0.067 -
0.5 05
1P67 IP67/IP69K
IP67 IP67/IP69K
@ standard O la cerere - indisponibil

iD
7C TWP
L] L]
° -
L] L]
7 7
717 717
6 6
+0.018** +0.018**
25 25
360 360
245 245
420 420
380 380
250 250
720 720
450 450
380 380
520 520
550 550
545 545
1000 1000
16.6/0.47 16.6/0.47
16.6/0.47 16.6/0.47
9.4/0.15 9.4/0.15
0.5 0.5
P67 IP67/IP69K
P67 IP67/IP69K

( ) cu optiuni hardware si/sau software

77

+0.01**

25
360
245
420
380
250
720

450
380
520
550
545
1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

05

IP67/IP69K

IP67/IP69K

*3) optional mod capacitate de incarcare sporita = max. 890mm spatiu de operare

7L

911

+0.01**

27
360
245
430
380
250
720

1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

IP67/IP69K

IP67/IP69K

7LC

911

+0.018**

27
360
245
430
380
250
720

1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

P67

P67

141717

31.0/0.66

31.0/0.66

13.4/0.30

0.5

IP67

P67

*17) Viteza max. 500 mm/s

10/13 ™3

1101

+0.01**

46
370
235
421
380
250
720

300
230
340
500
400
800

21.0/0.77

21.0/0.77

10.0/0.28

1P&7

P67

** Pe baza 1509283
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SERII DE ROBOTI & & » & -} i - 1 .
Versiune iD iD iB iD iD iB iB iD
Type 8L 10L 12 12 *18) 1219 165 12L 25 25 25 *19) 25C 355 35
Versines de R-30iB Plus O . . 0 . . O . . . O . .
control
o
[NN]
—1  Cabina Compact = = = = = = = = = = = = =
o
o Cabina de exterior - - - - - - - - - - - - -
[
g Cabina Mate o o o o o o o o o o o - o
© Cabina A 0 . . 0 . . 0 . . . . ) .
Cabina B o o o o o o o o o o o o o
Capacitate maxima de
inckrcare po articulatie (kg) 8 10 12 12 12 16 12 25 25 25 25 35 35
Anvergurs (mm) 2032 1636 1441 1441 1441 1103 2272 1853 1831 1831 1853 1445 1831
Axe controlate 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Repetabilitate (mm) +0.03* +0.03* +0.02 +0.02 % £0.02 % £0.02* +0.03** +0.02% +0.02%* +0.02%* +0.023* +0.02% +0.03*
Greutate mecanic (kg) 180 150 145 145 145 140 250 210 250 250 210 205 250
= i 340 (370) 340 (370) 340 (370) 340 (370) 340 (370) 340 (370) 340 (370) 340 (360) 340 (370) 340 (370) 340 (360) 340 (360) 340 (370)
o 12 235 235 235 235 235 235 260 240 260 260 240 240 260
<<
18} 13 455 455 455 455 455 340 475 303 458 458 303 3015 458
U~
> J4 380 380 380 380 380 380 400 400 400 400 400 400 400
=) J5 280 (360) 121 280 (360) (*21) 280 (360) 121 240 280 (360) (*21) 280 (360) (*21) 280 (360) 1"21) 290 280 (360) 1"21) 280 (360) (*21) 290 260 280 (360) 121
< m E 5 5 m E 5 5 c
> J6 540 (900) (*21) 540 (900) ["21) 540 (900) (21 540 540 (900) (*21) 540 (900) (*21) 540 (900) ["21) 540 540 (900) 1"21) 540 (900) (*21) 540 540 540 (900) ("21)
<
(&) E1 = o = = = = = = = = = o =
— i 210 260 260 260 260 290 210 205 210 210 205 205 180
[9p]
o 12 210 240 240 240 240 270 210 205 210 210 205 205 180
»<T
= 13 220 260 260 260 260 270 265 260 265 265 260 260 200
% J4 430 430 430 430 430 430 420 415 420 420 415 415 350
>
<t J5 450 450 450 450 450 450 450 415 420 420 415 415 350
N
= J6 720 720 720 720 720 730 720 880 720 720 880 880 400
> E’| - - - - - - - - - - - - -
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm?) 16.1/0.63 22.0/0.65 26.0/0.90 26.0/0.90 26.0/0.90 26.0/0.90 22.0/0.65 51/2.2 52.0/2.4 52.0/2.4 51/2.2 51/2.2 110.0/4.0
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm?) 16.1/0.63 22.0/0.65 26.0/0.90 26.0/0.90 26.0/0.90 26.0/0.90 22.0/0.65 51/2.2 52.0/2.4 52.0/2.4 51/2.2 51/2.2 110.0/4.0
Moment J6 /Inertia (Nm/kgm?) 5.9/0.061 9.8/0.17 11.0/0.30 11.0/0.30 11.0/0.30 11.0/0.30 9.8/0.17 31/1.2 32.0/1.2 32.0/1.2 31/1.2 31/1.2 60.0/1.5
Consumul
mediu de energie (Kw) ! L L L 1 ! L L L 1 ! ! L
w Corp : P54 IP54/IP65 IP54/IP65 P67 P65 [Pt fIPea IP54/IP65 P67 IP54/IP65 P65 P67 1P&7 IP54/IP65
5 standard/optional
5
| DA P47 P67 P67 P67 1P67 P67 1P67 P67 P67 P67 P67 P67 IP67

standard/optional

@ standard 0 la cerere - indisponibil ( ) cu optiuni hardware si/sau software  *18) Rezistent la praf ~ *19) Industrie alimentard ~ *21) Gama extinsa cabluri externe ** Pe baza 1509283 47
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SERII DE ROBOT! - & & [ % o &
Versiune iB iC iB iC iD
Type 140H 110 185 315 500 700 12L 20L 20M 45M 50S 50T 50H 50 50E 70T 70 50M
Versiunea de .
R-30iB Plus . . . . . ) . . . . . . . . . . 0 .
control
o
(W]
_1  Cabina Compact = = = = = = = = = = = = = = = = = =
o
O Cabina de exterior - - - - - - - - - - - - - - - - - -
=
% Cabina Mate = = = = = = o o o o o o o o o o o o
©  Cabina A . . . . . . . . . 0 . . . 0 . . 0 .
Cabina B o o o o o o o o o o o o o o o o o o
Capacitate maxima de
ticarcaralpelarticulatiel(ka) 140 110 185 315 500 700 12 20 20 45 50 50 50 50 50 70 70 50
Anvergurd (mm) 2850 2403 3143 3143 3143 3143 3123 3110 2582 2606 1359 1900 1 2003 2050 2050 1900 "1 2050 2606
Axe controlate 5 4 4 4 4 4 6 6 6 6 6 6 5 6 6 6 6 6
Repetabilitate (mm) +0.2 +0.05 +0.5 +05 +0.5 +0.5 +0.09** +0.06%* +0.06** +0.06%* +0.04%* +0.07 +0.15 +0.03** +0.07 +0.07 +0.04%* +0.06
. w5 1600(1330) s
Greutate mecanica (kg) 1200 1030 1600 (1330) "4 %5 2410(1910) ™ 2700 540 540 530 570 545 410 540 560 560 410 560 600
o J 360 370 360 360 370 360 360 360 360 360 360 *1) 360 360 360 *1) 360 370
E J2 155 125 144 144 144 144 225 225 225 225 169 261 225 225 225 261 225 225
g J3 12 140 136 136 136 136 434 432 435 440 376 491 440 440 440 491 440 440
N~
> J4 20 720 720 720 720 540 400 400 400 800 720 720 234 720 720 720 720 800
(WH]
[m) J5 720 = o S = = 380 280 280 250 250 250 720 250 380 250 250 250
<L
> J6 - - - - - - 720 900 900 800 720 720 - 720 720 720 720 800
<
@ E1 - - - - - - - - - - - - - - - - - -
— J1 140 145 140 90 85 60 180 175 175 180 175 *1) 175 175 175 *1) 160 180
(@]
Z J2 115 130 140 100 85 60 180 175 175 180 175 175 175 175 175 120 120 180
<L
> J3 135 140 140 110 85 60 180 180 180 180 175 175 175 175 175 120 120 180
é J4 135 420 305 195 200 120 400 350 350 250 250 250 175 250 250 225 225 260
=
< J5 420 o = = 2 o 430 360 360 250 250 250 720 250 240 225 225 260
N
E J6 - - - - - - 630 600 600 360 355 355 - 355 340 225 225 370
=> E’| - - - - - - - - - - - - - - - - - -
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2) 147 53 88 155 250 490 22.0/0.65 39.2/0.88 39.2/0.88 206/28 206/28 206/28 150/6.3 206/28 206/28 294/28 294/28 215/30
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2) 53 - - - - - 22.0/0.65 39.2/0.88 39.2/0.88 206/28 206/28 206/28 68/2.5 206/28 176/10.8 294/28 294/28 215/30
Moment Jé /Inertia (Nm/kgm2) - - - - - - 9.8/0.17 19.6/0.25 19.6/0.25 127/20 127/11 127/11 - 127/11 98/3.3 147/11 147/11 215/30
Consumul 3 3 3 3 3 3 25 25 25 25 25 25 2.5 25 25 2.5 25 25
mediu de energie (Kw)
% o . I1P54 IP54 1P54 P54 P54 P54 IP54/1P67 IP54/IP67 IP54/1P67 IP54/1P67 IP54/IP67 IP54/IP67 IP54/1P67 IP54/IP67 P54 IP54/1P67 IP54/IP67 IP54/IP67
55 standard/optional
=
&  Articulatie si brat J3
& AN IP54 IP54 P54 P54 IP54 IP54 P67 P67 1P67 P67 P67 1P67 IP67 P67 1P67 IP67 P67 1P67
standard/optional
48 @ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software *1)in functie de specificatiile sinei ** Pe baza 1509283



SERII DE ROBOTI

Versiune
Type

Versiunea de
control

R-30iB Plus

Cabina Compact
Cabina de exterior

Cabina Mate

CONTROLER

Cabina A
Cabina B

Capacitate maxima de
ncarcare pe articulatie (kg)

Anvergura (mm)

Axe controlate
Repetabilitate (mm)
Greutate mecanic (kg)

I
J2
J3
J4
J5

GAMA DE MISCARE (°)

Jé
E1
4
J2

J3
J&
J5

VITEZA MAXIMA (°/S)

Jé
E1

Moment J4 /Inertia (Nm/kgm?)

Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2)

Moment J6 /Inertia (Nm/kgm2)

Consumul
mediu de energie (Kw)

Corp
standard/optional

Articulatie si brat J3
standard/optional

PROTECTIE

@ standard O la cerere - indisponibil

60

2040

+0.03**
820

370
225
340
720
250
720

150
150
150
260
260
400

210/30

210/30

130/20

25

P54

P54

(') cu optiuni hardware si/sau software

280

2655

+0.1%*
1700

370
151
224
720
250
720

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/

160(360)

3

IP54/1P56

IP67

** Pe baza 1509283

280L

280

3103

+0.1%*
1600

370
151
224
720
250
720

1700/
215(340)

1700/
215(340)

950/
140(260)

3

IP54/1P56

P67

330

3203

+0.1**
1780

370
151
164
720
250
720

100
85
85
90
85
165

2205/340

2205/340

1200/220

IP54 /IP56

IP67

360

2655

+0.1%*
1540

370

224
720
250
720

100
105
100
110
110
180

2330/500

2330/500

1280/360

IP54 /IP56

IP67

400L

400

3704

+0.1%*
3150

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098

3400/1098

1725/444

IP54/1P56

P67

700

2832

+0.1%*
3040

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

5000/1098

5000/1098

2800/444

IP54/1P56

P67

5300

330
145
260
720
240
720

60
50
50
70
70
85

8800/1750

8800/1750

5800/840

IP54

P67

49
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SERII DE ROBOT! p A = -
Versiune iA iA
Type 900L 1200 1700L 2300 80H 80F 100F 120F-7B 130F
Verflummes 6l R-30iB Plus ) ) . . . ) . ) )
control
@
L
—1  Cabina Compact = = = = = = = = =
o
O Cabina de exterior - - - - - - - - -
=
S Cabina Mate - - - - o o o o o
©  Cabina A . . . . . . . . .
Cabina B o o o o ) ) ) ] o
Capacitate maxima de
incircare pe articulatie (kg) 900 1200(1350) 1700 2300 80 80 100 120 130
Anvergurd (mm) 4683 3734 4683 3734 2230 2230 2230 2230 2230
Axe controlate 6 6 6 6 5 6 6 7 6
Repetabilitate (mm) +0.18** +0.18** +0.27** +0.18%* +0.03** +0.03** +0.03** +0.03** +0.03**
Greutate mecanica (kg) 9600 8600 12500 11000 610 620 665 790 675
o I 330 330 330 330 360 360 360 360 360
E J2 160 160 160 160 245 245 245 200 245
g J3 165 165 165 165 215 360 360 385 360
[58
E J4 720 720 720 720 20 720 720 720 720
L
(=) J5 240 240 240 240 720 250 250 250 250
<C
> J6 720 720 720 720 - 720 720 720 720
<
o) E1 - - - - - - - 225 -
— I 45 45 20 20 185 170 130 130 130
(90}
E J2 30 30 (25) 14 14 180 140 110 110 110
<C
> J3 30 30 14 14 180 160 120 120 120
é J4 50 50 18 18 180 230 170 170 170
>
< J5 50 50 18 18 500 230 170 170 170
N
= Js 70 70 40 40 - 350 250 250 250
= E1 . - - - - - - 130 -
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2) 14700/2989 14700/2989 29400/7500 29400/7500 -/48 380/30 690/57 800/71 800/71
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm?) 14700/2989 14700/2989 29400/7500 29400/7500 -/25 380/30 690/57 800/71 800/71
Moment Jé /Inertia (Nm/kgm2) 4900/2195 4900/2195 8820/5500 8820/5500 - 200/20 260/32 360/38 360/38
Bty 8 8 8 8 25 25 25 25 3
mediu de energie (Kw) ' ' ' '
= oy . IP54 /IP56 1P54 /IPS6 1P54 /IPS6 IP54 /IPS6 1P54 /P56 1P54 /IPS6 IP54 /IPS6 IP54 /IPS6 IPS4 /IP56
55 standard/optional
5
| e EE 1P67 1P67 1P67 1P67 P67 P67 P67 P67 P67
standard/optional
50 @ standard O la cerere - indisponibil (') cu optiuni hardware si/sau software ** Pe baza 1509283
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SERII DE ROBOT] = . & 3 = - s = : . - g
Versiune iC iD iC iC iD iC iC iC iD iC
Type 100P 100FH 125L 165F 165FH 190S 165R 210F 210FH 210L 210WE 210R 220U 240F 270F 270R
Versilimee 6l R-30iB Plus . 0 0 0 0 0 . . . . . . . . . .
control
o
L
— Cabina Compact = = = = = = = = = = = = = = = =
(@)
0O Cabina de exterior - - - - - - - - - - - - - - - -
Z
S Cabina Mate - o o o o - - o o - - - - o - -
) Cabina A ) ) ) ) . . . . . . ) . ) ) ) )
Cabina B o o o o o o o o o o o o o o o o
Capacitate maxima de
incarcare pe articulatie (kg) 100 100 125 165 165 190 165 210 210 210 210 210 220 240 270 270
Anvergurd (mm) 3540 2605 3100 2655 2605 2040 3095 2655 2605 3100 2450 3095 2518 2655 2655 3095
Axe controlate 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Repetabilitate (mm) +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.03** +0.05%* + 0.05%* +0.05%* + 0.05%* + 0.1%* + 0.05%* + 0.05%* +0.05%* + 0.05%* + 0.05%*
Greutate mecanica (kg) 1470 1150 115 1090 1130 1120 1370 1090 1130 1350 1180 1370 1020 1090 1320 1590
I 370 370 370 370 370 370 370 370 370 370 330 370 370 370 370 370
o
L J2 200 140 136 136 140 210 200 136 140 136 141 200 136 136 136 200
§~ J3 875 234 301 312 234 340 375 312 234 301 318 375 312 312 312 375
>
% J4 720 420 720 720 420 720 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720
)
% J5 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250
J6 720 420 720 720 420 720 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720
J1 120 105 130 130 130 105 115 120 120 105 95 105 120 115 105 105
)
o J2 100 130 115 115 110 90 110 105 90 90 85 100 85 90 90 85
<C
>Z< J3 115 130 125 125 115 145 125 110 100 85 95 110 110 105 85 85
<
i J4 140 200 180 180 175 120 180 140 140 120 120 140 140 130 120 120
>
N
E J5 140 160 180 180 170 120 180 140 130 120 120 140 140 130 120 120
>
Jé 210 300 260 260 280 200 260 220 220 200 190 220 220 210 200 200
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 1200/200 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 1200/200 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
Moment Jé /Inertia (Nm/kgm2) 706/196 450/50 355/40 490/100 620/100 630/180 490/46 735/196 735/196 900/230 706/78.4 735/82 735/82 800/200 900/230 900/230
Goemit 25 25 25 25 25 3 25 25 25 25 3 25 3 3 25 3
mediu de energie (Kw)
%_ B . P54 IP54 IP54 /IP56 IP54 /IP56 IP54 IP54 IP54 /IP56 IP54/IP56 IP54 IP54/IP56 P67 IP54/IP56 P54 IP54/IP56 P54
55 standard/optional
s
[ EEEEDCIEEE P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 P67 P67

standard/optional

@ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni hardware si/sau software ** Pe baza 1509283 51



=P COBOT

Ve, CR CRX
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SERII DE ROBQTI - - - - B
Versiune iA 8 i

Versiunea de

R-30iB Plus . 0 0 0 . . . 0 0 . .
control
ﬁ Mini Plus - - - - - - ° ° ° . .
.
o Cabina Compact = = = = = = = = = = =
- .
= Cabina de exterior o o o - - - - - - - -
8 Cabina Mate . . . . - - - - - - -
Cabina A = = = = . . = = = = =
Cabina B
Anvergura (mm) 91109 1441 1831 1249 1418 1418 1889
Axe controlate 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Repetabilitate (mm) +0.01%* +0.01%* +0.01** +0.01** +0.02** +0.03** +0.03** +0.04%* +0.04%* +0.04** +0.05%*
Greutate mecanica (kg) 48 53 55 55 255 375 25 40 40 41 135
= N 340/360 340/360 340/360 340/360 340 370 400 380 360 360 360
[
% J2 150 166 166 166 180 215 360 360 360 360 360
O
(%23 J3 354 374 383 383 312 338 635 570 540 540 540
=
g Ja 380 380 380 380 380 400 380 380 380 380 380
’<§‘: J5 200 240 240 240 280 280 360 360 360 360 360
<
<2} Jé 720 720 720 720 900 900 450 450 450 450 450
= Bl 750 (7) 150 120 120 80 80
o~
— J2 750 [*7) 150 120 120 80 80
<
é 3 750 (7 180 180 180 120 120
<
= J4 750 [*7) 225 180 180 112 180
)<T
ol J5 750 [*7) 225 180 180 90 180
—
= J6 750 [*7) 225 180 180 112 180
Vitez3 liniara maxima (mm/s) 1000 17 1000 17 1000 7 500 800/1500 '8 750 1000 11 1000 11 1000 11 1000 1000 11
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2) 8.86/02 16.6/0.47 16.6/0.47 31.0/0.66 26.0/0.90 110/4 19/0.77 34.8/1.28 34.8/1.28 70/4 100/4.70
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2) 8.86/02 16.6/0.47 16.6/0.47 31.0/0.66 26.0/0.90 110/4 15.4/0.50 26.0/0.90 26.0/0.90 b4f4 74/4
Moment J6 /Inertia (Nm/kgm2) 4.9/0.067 9.4/0.15 9.4/0.15 13.4/0.30 11.0/0.30 60.0/1.5 6.7/0.10 11.0/0.30 11.0/0.30 30/2 32/2
g Corp
= . IP67 IP67 P67 P67 P54 IP54 IP67 P67 P67 P67 P67
5 standard/optional
i}
5
@ Articulatie si brat J3
a standard/optional IP67 P67 1P67 P67 P67 1P67 P67 P67 1P67 P67 P67
52 @ standard Ola cerere - indisponibil *7) Este necesar sa setati o viteza de miscare in functie de evaluarea riscului sistemului, luand in considerare interferentele din zona *8) max. vitez3 carteziana 800 mm/sec (1500 mm/sec cand este monitorizat3 siguranta)

*9) 911mm (capacitate de incarcare < 12kg) - 820 mm (capacitate de incircare >12kg) *10) In hmpul miscarilor pe distante scurte, este posibil ca viteza sa nu atinga valoarea maxim3 declarats  *11) 2000 mm/s la vitez3 ridicats  *20) Optiune software ** Pe baza 1509283
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SERII DE ROBOTI

M-1

Versiune
Type

Versiunea de

R-30iB Plus
control

Cabina Compact
Cabina de exterior
Cabina Mate
Cabina A

Cabina B

CONTROLER

Capacitate maxima de
ncarcare pe articulatie (kg)

Anvergura (mm)

Axe controlate
Repetabilitate (mm)
Greutate mecanic (kg)

I

0

J2

J3

Ja

GAMADEMISCARE

J5

Jé

Jf

(°/S)

J2

J3

Ja

VITEZA MAXIMA

J5

J6
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2)
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2)

Moment J6 /Inertia (Nm/kgm2)

Consumul
mediu de energie (Kw)

w Corp
5 standard/optional
m
5]
z Articulatie si brat J3
standard/optional
@ standard O la cerere - indisponibil

280
3
+0.02

18 (*12)

2 280x100
(*13)

0.2

1P20

1P20

0.5 (1)
280
4
£0.02

20 (*12)

2 280x100
(*13)

720

0.2

IP20

IP20

iA
0.5A THL 0.55L
. . .
. . .

o o o
051(1) 1 0.5(1)
280 420 420
6 3 4
+0.02 +0.03 +0.03
23 (*12) 21 1¥12) 23 (*12)
2 280x100 9 420x150 @ 420x150
(*13) (*13) (*13)
720 - 720
300 - -
720 - -
1440 = 3000
1440 o -
1440 - -

*14)

*14)

*14)
0.2 0.2 0.2
1P20 P20 1P20
1P20 IP20 1P20

05(1)
420
6
+0.03

26 112)
2 420x150
(*13)
720

300

720

1440
1440

1440

0.2

1P20

1P20

120

# 800x300
(*13)

720

25

P67/
IP69K

IP69K

140

2 800x300
(*13)

720
300

720

1700
1700

1700

25

IP67 /
IP69K

IP69K

2 1130x400
(*13)

iA
3SL 3AL
L] L]
L] L]
e} o
o o
3 3
1130 1130
4 6
+0.1 +0.1
120 140

720 720
= 300
= 720
3500 1700
- 1700
o 1700
*14)
*14)
*14)

25 25
P67/ P67/
IP69K IP69K
IP69K IP69K

( ) cu optiuni hardware si/sau software  *12) cu suport *13) @ in mm pe inaltime in mm *14) a se consulta diagrama de inc3rcare a articulatiei ** Pe baza 1S09283

2 1130x400
(*13)

115

 800x300
(*13)

25

IP67/
IP69K

IP69K

1130

+0.1

115

2 1130x400
(*13)

25

P67/
IP69K

IP69K

iA

6S 6A
L] L]
L] L]
e} e}
o o
6(8) 6

1350 1350
4 6

+0.1 +0.1
160 175

 1350x500
(*13)

720 720

4000 4000
- 2000

o 2000

*14)
*14)

*14)

25 25

1P67 IP67

IP67 P67

2 1350x500 @ 1350x500
(*13) (*13)

12H 6
L] L]
. -
o -
o L]

12 6
1350 1200
3 4
+0.1 +0.03**
155 250

2 1200x450
(*13)

5500
mm/sec

= 1714

--/ 0.025
(0.06)

*14)

*14)

25 25

1P67 IP69K

P67 IP69K

1600

+0.03**

170

2 1600x500
(*13)

720

10000
mm/sec

2000

-/02
*14)
*14)

25

IP69K

IP69K

53
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SERII DE ROBOTI : 270 % & & &
Versiune iA iC iA iC iB iC iB
Type 3 3C 3U 3H 6 6C 6H 12 20 50H 80H 110 140H 185 315 500 700
Versiunea de ;
R-30iB Plus ) ) ) . . ) ) ) ) ) . . . ) ) ) )
control
[a el
58] .
—1  Cabina Compact . . ) ) . . . . . - - - - - - - -
o
02 Cabina de exterior - - - - - - - - - - - - - - - - -
'_
g Cabina Mate = = = = = = = = = o o = = = = = =
O CabinaA = = = = = = = = = . . . 0 . 0 . .
Cabina B = = = = - - - - - o o o o o o o o
Capacitate maxima de
e e e (k) 3 3 3 3 6 6 6 12 20 50 80 110 140 185 315 500 700
Anvergura (mm) 400 400 350 400 650 650 650 900 1100 2003 2230 2403 2850 3143 3143 3143 3143
Axe controlate 4 4 4 3 4 4 3 4 4 5 5 4 5 4 4 4 4
OUW[.H J2)1+0.0 1U1‘J2l +0.01(J1,J2) £0.0101,J2) +0.01 U J2) +£0.010J1,J2) £0.0101, ] +0.01 5U +0.02(J1J
Repetabilitate (mm) +001(J3) | +0.01(J3) :0 1(13) S 00137 iU 103 £001(J3 Ve 000 ug v 00 [J3] +0.01 J3l +0.15 +0.03** +0.2 +0.2 +0.5 +0.5 +0.5 +05
+0.004° (J4) "+ 0. 004° (J4) ™ 004°(J4) =™ 0.004° (J4) ™" + 0.004° (J4) +0.005° (J4) ™+ 0.005° (J4)
- 1600 1600 2410
Greutate mecanic (kg) 19 21 27 17 30 32 28 53 b4 540 610 1030 1200 (1330745 (1330745 (1910]/45 2700
o J1 284 284 450 284 296 296 296 290 290 360 360 370 360 360 360 370 360
E J2 290 290 450 290 300 300 300 290 290 225 245 125 155 144 144 144 144
< * * * « * *
1) 3 200mm*1¥ 200 mm"1 140mm 200 mm™ 1 210 mm* !¢ 210 mm*1él 210 mm*1él 450mm 450 mm 440 215 140 12 136 136 136 136
- optional 300 mm optional 300 mm
> Ja 1440 1440 1440 = 1440 1440 = 1440 1440 234 20 720 20 720 720 720 540
(NH]
o J5 = = = = = = = = = 720 720 = 720 . . . =
<C
= b - = = = = - - - - - - - - = - - -
<T
O E1 = = = = = = = = = = = = = = = = =
— J1 720 720 610 720 440 440 440 440 440 175 185 145 140 140 90 85 60
v
E J2 780 780 840 780 700 700 700 510 500 175 180 130 115 140 100 85 60
< 1800 1800 1500 1800 2000 2000 2000 2800 2800
= J3 mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec 175 180 140 135 140 110 85 60
é Ja 3000 3000 3000 S 2500 2500 = 2500 1700 175 180 420 135 305 195 200 120
>
<t J5 = = = = = = = = = 720 500 = 420 . . . =
i
= b s - - - - - - - - s 5 5 = - - s -
> E‘| - - - - - - - - - - - - - - - - -
Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2) --/0.06 --/0.06 --/0.06 - --/0.12 --/0.12 - --/0.30 --/0.45 150/6.3 -/48 53 147 88 155 250 490
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2) - - - - - - - - - 68/2.5 -/25 - 53 - - - -
Moment J6 /Inertia (Nm/kgm2) - - - - - - - - - - - - - - - - -
Consumul mediu de energie (Kw) 0.25 0.25 0.25 0.25 0.35 0.35 0.35 0.45 0.45 25 25 1 3 3 3 3 3
% b . 1P20 P54 1P20 1P20 1P20 1P54 1P20 IP20/1P65 | IP20/1P65 | IP54/IP67 IP54/IP67 IP54 P54 IP54 P54 1P54 P54
5 standard/optional
=
= Articulatie si brat J3
& Y 1P20 P54 1P20 1P20 1P20 P54 1P20 IP20/1P65 | 1P20/ IP65 IP67 P67 IP67 IP54 P54 IP54 1P54 IP54
standard/optional
54 @ standard O la cerere - indisponibil [ ) cu optiuni hardware si/sau software *4) Tip piedestal (cu controller)  *5) Tip baza compacta (fara controller] *16)axaz ** Pe baza 1509283



SERII DE ROBOT!I

Versiune
Type
Zg;f;t?ea de R-30iB Plus
o
Ll .
—1  Cabina Compact
o
E Cabina de exterior
Z .
S Cabina Mate
©  CabinaA
Cabina B

Capacitate maxima de
ncarcare pe articulatie (kg)

Anvergura (mm)

Axe controlate

Repetabilitate (mm)

Greutate mecanica (kg)

N

(°)

J2
J3

Ja
J5

GAMA DE MISCARE

Jé
J7
N

(°/9)

J2

J3
Ja
J5

VITEZA MAXIMA

Jé
J7

Moment J4 /Inertia (Nm/kgm2)
Moment J5 /Inertia (Nm/kgm2)
Moment Jé /Inertia (Nm/kgm2)
Moment J7 /Inertia (Nm/kgm2)

Consumul mediu de energie (Kw)

w  Corp
55 standard/optional
5
&  Articulatie si brat J3
% standard/optional
@ standard O la cerere - indisponibil

717

+0.018**

25

360
245
420
380
250
720

450
380
520
550
545
1000

16.6/0.47
16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

IP67/IP69K

IP67/IP69K

7L

911

+0.018**

27

360
245
430
380
250
720
370
310
410
550
545
1000

16.6/0.47
16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

IP67/IP69K

IP67/IP69K

8L

2032

+0.03**

180

340 (370)
235
455
380

280(360) ("2
540 (900) (21)

210
210
220
430
450
720
16.1/0.63
16.1/0.63

5.9/0.061

IP54

P67

[ ) cu optiuni hardware si/sau software

1oL

+0.03**

150

340 (370
235
455
380

280(360) (21)
540 (900) (21)
260
240
260
430
450
720

22.0/0.65
22.0/0.65

9.8/0.17

P54

P67

+0.02**

140

340 (370
235
455
380

2680 (360) (21)
540 (900) 21
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90
26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

P67

+0.02**

145

340 (370)
235
455
380

280 (360) (21
540 (900) (2

260
240
260
430
450
720
26.0/0.90
26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

P67

*15) Cat. certificatd ATEX Grupul Il 2G si 2D

=

12L

+0.03**

250

340 (370)
260
458
400

280 (360) (21)

I 540(900) 2V

210
210
265
420
450
720
22.0/0.65
22.0/0.65

9.8/0.17

IP54

P67

*21) Gama extinsa cabluri externe *22) Brat de legatura interior 550 mm

e

35

35
1831

+0.03**

250

340 (370
260
458
400

280(360) (21)
540 (900) (21)
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0
110.0/4.0

60.0/1.5

P54

1P&7

3(25)
1831

+0.02**

250

340 (370)
260
458
400

280 (360) (21
540 (900) 21

210
210
265
420
420
720
52.0/2.4
52.0/2.4

32.0/1.2

IP54

IP67

=1

iA

5L

892

+0.03

37

340
230
373
380
240
720
270
270
270
450
450
720

11.9/0.3
11.9/0.3

6.7/0.1

0.5

*15)

*15)

110

360
255
423
380
240
720
220
190
240
450
450
720

11.9/0.3
11.9/0.3

6.7/0.1

0.8

*15)

*15)

364

320
240
404
1080
1080
1080
140
140
160
375
430
545

43.35/1.954
36.86/1.413

4.90/0.025

0.8

*15)

*15)

*23) Brat de legatura interior 900 mm

iA iA iB
15 45 *22
L] L] L] L]
L] L] L] L]
15 45 15 27-36
2800 2606 2896 1125
6 6 7 3
+0.2 +0.1 +0.08**
530 590 584 190
320 360 220 350
280 225 150 280
330 440 240 *24
1080 800 145
1080 250 1440
1080 800 1440
- - 1440
160 180 125 50
160 180 125 50
160 180 120 300
375 250 120
430 250 200
545 300 200
- - 200
65/3 206/28
55/2.1 206/28 65/3.0
11.5/0.35 127/20 55/2.1
11.5/0.35
815 &5 85 85
*15) *15) *15) *15)
*15) *15) *15) *15)

*24) Ax3 liniara 385 mm

** Pe baza 1509283

27-36
1475

200

300
*24

50
50
300

3.5

*15)

*15)

H

220
370
590
270
360

75
100
100

50

50

3.5

*15)

*15)

55



Oportunitatl nelimitate
THAT's FANUC!

SISTEME CNC ROBOTI ROBOCUT
Comenzi, sisteme  Roboti industriali,  Utilaj EDM cu fir
de actionare, accesorii si cu comanda CNC
sisteme laser software integrala

ROBODRILL ROBOSHOT loT

Centru Utilaj electric CNC  Solutii
de frezare CNC pentru turnare Industry 4.0
prin injectie
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